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하나 이상의 엔드 이펙터 및 하나 이상의 로봇 팔 을 포 함 하는 기계적 로봇 구조체; 


미리 AJA 기능적 결 과 를 달 성 하기 위한 동 작 들 - 각 각 의 단 계 는 감지 동작 또는 파 라 미 터 화 된 동 작 을 xS 
- 의 시 퀸 스 를 각각 포 함 하 는 미소 조 작 (0101000104131100) 의 , 상기 기계적 로봇 구 조 체 에 통신 가능 

는, 전자 라이브러리 데이터베이스 
하나 이상의 센서, 기계적 로봇 구조체 및 전자 라이브러리 데 이 터 베 이 스 와 통신 가 능 하 게 연 결 되고, 미소 조작 


의 시 퀸스 및 해당 타이밍 데 이 터 를 포 함 하는 전자 다중 스테이지 프로세스 파일 내 하나 이상의 센 서 로부터 수 
신 된 센서 데 이 터 에 적어도 부 분 적 으로 기 반 하여 실 시 간 으로 계 획 하고 조 정 하도록 구 성 되는, 로봇 계획 모듈; 


전자 라 이 브 러 리 로부터 미소 조작 단 계 를 판 독 하여 머신 코 드 로 변 환 하도록 구 성 되 게 끔 , 상기 기계적 로봇 구조 
체 및 상기 전자 라이브러리 데 이 터 베 i 통신 가 능 하 게 연 결 되는, 로봇 인터프리터 모듈; 및 

상기 미소 조작 we 관 련 되는 기능적 결 과 를 달 성 하기 위해 상기 로봇 제어 플 랫 폼 에 의해 상기 미소 조작 
단 계 를 실 행 하도록 구 성 되 게끔, 상기 기계적 로봇 구조체 및 상기 전자 라이브러리 데 이 터 베 이 스 에 통신 가 능 ㅎ 
게 연 결 되는, 로봇 실행 모 듈 을 포 함 하는, 로봇 제어 플랫폼 

청 구 항 2 

제 1 항 에 있어서, 

각 각 의 미소 조 작 은, 상기 미소 조작 단 계 를 정확하게 실 행 하는데 필요한 사 전 조 건 (6 ㅁ 60000111020) 의 세트 및 대 
응 하 는 미소 조 작 에 서 의 모든 단 계 들을 실 행 하는 기능적 결 과 인 사 후 조 건 (006[0000111020) 의 AEE 포 함 하는 것 
인, 로봇 제어 플랫폼 

청 구 항 3 

제 1 항 에 있어서, 

상기 미소 조 작 은 상기 기능적 dp 달 성 함에 있어서 최 적 의 성능 - 상기 최 적 의 성 능 은 태스크 
고 유 적 이 지 만, 각 각 의 주어진 도메인 고 유 의 애 플 리 케 이 션 에 대해 달리 명 시 되지 않는 경우 AAAA odi 
트 설 정 됨 - 의 임 계 치 내 에 서 수 행 하도록 설 계 되고 테 스 트 되 는 것 인 , 로봇 제어 플랫폼 

청 구 항 4 

제 1 항 에 있어서, 

상기 기계적 로봇 구 조 체 는 상기 하나 이상의 센서 및 상기 하나 이상의 엔드 이 펙 터 를 제 어 하기 위한 프로세서 
를 포 함 하는 것 인 , 로봇 제어 플랫폼 


데 이 터 베 이 스 에 통신 가 등 하게 연 결 되 는 로봇 학 
2 휴머노이드 로봇 플 랫 폼 에 서 의 로봇 


: 러리 
더 포 함 하고, 상기 하나 이상의 센 서 는 인 간 의 액 션 을 기록 z : 
은, 인 간 으로부터 관 찰 되고 기 록 된 것과 동일한 기능적 결 과 를 획 득 하기 위해, 인간 epus] 상기 기 록 된 apa 
를 사 용 하여 상기 로봇 플 랫 폼 에 의해 실 행 가능한 신 규 의 미소 조 작 을 학 습 하는 것 인 , 로봇 제어 플랫폼 
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청 구 항 10 
청 구 항 11 
청 구 항 12 


제 1 
제 1 


로봇 제어 


Wn 
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청 구 항 14 


로봇 실행 모 듈 은 기 록 된 센서 데 이 터 에 기 초 하 여 실행 명 령 을 생 성 하 고, 로봇 실행 모 듈 은 표 준 화 된 간 호 업무 
파 라 미 터 를 포 함 하는, 제어 플랫폼. 
청 구 항 15 


청 구 항 17 

제 1 항 에 있어서, 

타이밍 데 이 터 는 각 각 의 미소 조 작 에 대한 시작 시간 및 각 각 의 미소 조 작 에 대한 지 속 시 간 을 포 함 하 는, 로봇 
제어 플랫폼. 

청 구 항 18 

제 1 항 에 있어서, 

기계적 로봇 구 조 체 는 기 구 화 된 환 경 에서 동 작 하는, 로봇 제어 플랫폼. 


청 구 항 19 
제 17 항 에 있어서, 
하나 이상의 센 서 는 기 구 화 된 환 경 에 배 치 되 는, 로봇 제어 플랫폼. 


청 구 항 20 


로봇 컴퓨터 컨 트 롤 러 를 구 비 하는 휴 머 노 이 드 에 있어서, 


복 수 의 전자 미소 조작 라이브러리 - 각 각 의 전자 미소 조작 라 이 브 러 리 는 복 수 의 미소 조작 엘 리 먼 트 를 포 함 하 
고, 상기 복 수 의 전자 미소 조작 라 이 브 러 리 는 하나 이상의 머신 실 행 가능 애플리케이션 고 유 의 명령어 세 트 를 
생 성 하도록 결 합 될 수 있고, 전자 미소 조작 라이브러리 내의 상기 복 수 의 미소 조작 엘 리 먼 트 는 하나 이상의 


ㅣ 
머신 실 행 가능 애플리케이션 고 유 의 명령어 세 트 를 생 성 하도록 결 합 될 수 있음 - 를 구 비 하는 데이터베이스; 


상 체 (00067 body) - 상 체 는 토 르 소 (10750), 어깨, 팔 , 및 손 을 포 함 함 - 및 하 체 (10067 body) € 구 비 하는 로봇 


데이터베이스, 지각 AAY (sensory system) 서 데이터 해석 시스템, 모션 플래너, 및 액추에이터 및 관련된 
롤 러 에 Ha A 결 합 되는 a 시스템 - 상기 제어 AZAS 상기 로봇 구 조 체 를 동 작 시키기 위해 on 


청 구 항 22 


제 21 항 에 있어서, 
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제 33 항 에 있어서, 


H4 이상의 미소 조작 거동 데이터 - 각 각 의 미소 조작 거동 데 이 터 는, 하나 이상의 보다 더 복잡한 거 동 을 T 

+ 하나 이상의 기본적인 미소 조작 프 리 미 티 브 를 포 함 하고, 각 각 의 미소 조작 거동 데 이 터 는 상 관 된 
능 적 결과 및 각 각 의 미소 조작 거동 데 이 터 를 설 명 하고 제 어 하기 위한 관련된 캘 리 브 레 이 션 변 수 를 구 비 함 - 
구 성 하는 단계; 


| 나 이상의 거동 데 이 터 를 하나 이상의 er 물리적 데이터 - 상기 물리적 환경 데이터 


연 속 적 인 네 스 트 화 된 (066160) 루프 세 트 에서 하나 이상의 지 령 된 

지로 전 송 하기 위해, 상기 하나 이상의 데 이 터 베 이 스 로 부 터 의 상 7 

의 AT AX 15) 동안 각 각 의 액 추 에 이 터 (4』 내지 A) 컨트롤 
변 


제 37 항 에 있어서, 
상기 구성 단계 이 전 에, 하나 이상의 미소 조작 


tto 
ox, 
ox, 
에 
o 
rir 
m 
고 

E, 


전자 미소 조작 라 이 브 러 리 에 저 장 하기 위해 각 각 의 미소 조 작 을 인 코 딩 하는 단 계 를 더 포 함 하는, 컴퓨터 구현 


i] 


상기 물리적 시스템 데 이 터 는 로봇 파라미터 및 환 경 적 지 오 메 트리 Aele (environmental geometry 0313) 를 3X 
함 하 는 것 인 , 컴퓨터 구현 방법. 


청 구 항 40 

제 37 항 에 있어서, 

제어 데 이 터 는 커맨드 타입 및 이득 데 이 터 를 포 함 하는 것 인 , 컴퓨터 구현 방법. 
청 구 항 41 


제 37 항 에 있어서, 


상기 지각 데 이 터 는 비전 데이터, 동 적 / 정 적 측정 데이터, 및 실행 관련 프로세스 데이터 중 적어도 하 나 를 포 
함 하며 , 


상기 실행 관련 프로세스 데 이 터 는 통신 데이터 및 에러 핸들링 데 이 터 를 포 함 하는 것 인 , 컴퓨터 구현 방법. 


청 구 항 42 


[00011 


[0002] 


[0003] 
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각 각 의 액 추 에 이 터 (&, 내지 4) 컨 트 롤 러 는 각 각 의 pe, 내지 16) 동안 포 지 션 / 속 도 및 / 또 는 힘 / 토 크 에서 


~ 
E 
H 


를 실 행 하는 것 인 , 컴퓨터 구현 방법. 


출 원 은 2015 년 2 월 20 일 자로 출 원 되 었고 발 명 의 명 칭 이 "Methods and Systems for Food Preparation in a 
Robotic Cooking Kitchen"9l 공 (= 특허 출원 제 14/627,900 호 의 일부 계속 출 원 이 다. 


이 일부 계속 Ue, 2010 8 월 6 일 자로 출 원 되었고 발 명 의 명 칭 이 "Robotic Manipulation Methods and 
Systems Based on Electronic Mini-Manipulation Libraries"9] 미국 가 출 원 제 62/202,030 호 , 2015 년 78 7 일 자 
로 출 원 되었고 발 명 의 Wo] "Robotic Manipulation Methods and Systems Based on Electronic 
Minimanipulation Libraries" 인 미국 가 출 원 제 62/189,670 호 , 2015 년 5 월 27 일 자로 출 원 되었고 발 명 의 명 칭 이 
"Robotic Manipulation Methods and Systems Based on Electronic Minimanipulation Libraries" 인 미국 가출 
원 2462/166,879*, 2015A 5 월 13 일 자로 출 원 되 었고 Wae) 명 칭 이 "Robotic Manipulation Methods and 
Systems Based on Electronic Minimanipulation Libraries"9] 미국 가 출 원 제 62/161,125 호 , 2015'd 4 월 12 일 자 
로 출 원 되 었고 Wae] 명 칭 이 "Robotic Manipulation Methods and Systems Based on Electronic 
Minimanipulation Libraries" 인 미국 가 출 원 제 62/146,367 호 , 2015 년 2 월 16 일 자로 출 원 되었고 발 명 의 명 칭 이 
"Method and System for Food Preparation in a Robotic Cooking Kitchén" 인 미국 가 출 원 제 62/116,563 흐 , 
2015 년 231 8 일 자로 출 원 되었고 Wye) e| "Method and System for Food Preparation in a Robotic 
Cooking Kitchen" 미국 가 출 원 제 62/113,516 호 , 2015 년 1 월 28 일 자로 출 원 되었고 발 명 의 명 칭 이 "Method and 
System for Food Preparation in a Robotic Cooking Kitchen"$l 미국 가 출 원 제 62/109,051 호 , 2015 년 1 월 16% 
자로 출 원 되었고 Wye) 명 칭 이 "Method and System for Robotic Cooking Kitchen"9] 미국 가 출 원 제 
62/104,680 호 , 201433 12 월 10 일 자로 출 원 되 었고 We] 명 칭 이 "Method and System for Robotic Cooking 
Kitchen" 인 미국 가 출 원 제 62/090,310 호 , 2014 년 118 22 일 자로 출 원 되었고 발 명 의 명 칭 이 "Method and System 
for Robotic Cooking Kitchen"9l 미국 가 출 원 제 62/083,195 호 , 2014 년 10 월 31 일 자로 출 원 되었고 발 명 의 명칭 
이 "Method and System for Robotic Cooking Kitchen"$l 미국 가 출 원 제 62/073,846 호 , 2014 년 9 월 26 일 자로 zm 
원 되었고 WZA 명 칭 이 "Method and System for Robotic Cooking Kitchen"9] 미국 가 출 원 제 62/055,799 호 , 
2014 년 9 월 2 일 자로 출 원 되 었고 발 명 의 명 칭 이 "Method and System for Robotic Cooking Kitchen"$l 미국 가출 
원 제 62/044,677 호 에 대한 우 선 권 을 주 장 한 다. 


애 
cM 
ET 
어 
r2, 
더 


mu 


미국 특허 출원 제 14/627,900 호 는, 2015A 220 10 일 자로 출 원 되었고 발 명 의 명 칭 이 "Method and System for 
Food Preparation in a Robotic Cooking Kitchen'9] 미국 가 출 원 제 62/116,563 호 , 2015 년 231 8 일 자로 출 원 되 
었고 Wae) 명 칭 이 "Method and System for Food Preparation in a Robotic Cooking Kitchen") 미국 가 출 원 
제 62/113,516 호 , 2015 년 18 28 일 자로 출 원 되 었고 발 명 의 명 칭 이 "Method and System for Food Preparation in 
a Robotic Cooking Kitchen"9] 미국 가 출 원 제 62/109,051 호 , 2015 년 1 월 16 일 자로 출 원 되었고 발 명 의 ne 
"Method and System for Robotic Cooking Kitchen"9l 미국 가 출 원 제 62/104,680 호 , 2014 년 12 월 10 일 자로 출원 
되었고 발 명 의 명 칭 이 "Method and System for Robotic Cooking Kitchen"?! 미국 가 출 원 제 62/090,310 호 , 2014 
년 11 월 22 일 자로 출 원 되 었고 ae] 명 칭 이 "Method and System for Robotic Cooking Kitchen") 미국 가 출 원 
제 62/083,195 호 , 2014 년 10 월 31 일 자로 출 원 되 었고 Wye] 명 칭 이 "Method and System for Robotic Cooking 
Kitchen"9] 미국 가 출 원 제 62/073,846 호 , 2014 년 9 월 26 일 자로 출 원 되었고 We] 명 칭 이 "Method and System 
for Robotic Cooking Kitchen'$9l 미국 가 출 원 제 62/055,799 호 , 2014 년 9 월 2 일 자로 출 원 되 었고 Yag ue] 
"Method and System for Robotic Cooking Kitchen'9] 미국 가 출 원 제 62/044,677 호 , 2014 년 7 월 15 일 자로 출원 
되었고 발 명 의 명 칭 이 "Method and System for Robotic Cooking Kitchen"?! 미국 가 출 원 제 62/024,948 호 , 2014 
년 6 월 18 일 자로 출 원 되었고 발 명 의 명 칭 이 "Method and System for Robotic Cooking Kitchen"9] 미국 가 출 원 
제 62/013,691 호 , 2014'd 63] 17 일 자로 출 원 되었고 발 명 의 명 칭 이 "Method and System for Robotic Cooking 
Kitchen"9] 미국 가 출 원 제 62/013,502 호 , 2014 년 6 월 17 일 자로 출 원 되었고 발 명 의 명 칭 이 "Method and System 
for Robotic Cooking Kitchen"9] 미국 가 출 원 제 62/013,190 호 , 2014 년 5 월 8 일 자로 출 원 되었고 발 명 의 명 칭 이 
"Method and System for Robotic Cooking Kitchen'9l 미국 가 출 원 제 61/990,431 호 , 2014 년 5 월 1 일 자로 출 원 되 
었고 발 명 의 명 칭 이 "Method and System for Robotic Cooking Kitchen"$l 미국 가 출 원 제 61/987,406 호 , 2014 년 
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[0004] 


[0005] 


[0006] 


[0007] 


[0008] 


[0009] 
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3 월 16 일 자로 출 원 되었고 발 명 의 명 칭 이 "Method and System for Robotic Cooking Kitchen'9] 미국 가 출 원 제 
61/953,930 호 , 및 2014 년 2 월 20 일 자로 출 원 되었고 발 명 의 ue] "Method and System for Robotic Cooking 
Kitchen" 인 미국 가 출 원 제 61/942,559 호 에 대한 우 선 권 을 주 장 한 다. 


상기 개 시 물 전 체 의 주 제 는, 참 조 에 의해 그 전 체 가 본 원 에 통 합 된다. 
T 


4 경기 술 

로 봇 공 학 에 서 의 연구 및 개 발 이 수십 년간 행해져 오고 있지만, 그 진 행 은 대 부 분 이, 자동차 제조 자동화 또는 
군사적 응 용 분 야 와 같은 중공업 응 용 분 야 에서 이루어져 왔다. 소비자 시 장 에 대한 간단한 로봇 시 스 템 이 설 계 되 
었지만, 그러나 지 금 까지 가 정 의 소비자 로봇 공 간 에 서는 광범위한 적 용 을 보이지 않고 있다. 기 술 의 Wao, 
고 소 득 의 대 중 과 결 합 됨에 따라, 시 장 은 사 람 들 의 일 상 을 향 상 시키기 위한 기술적 진 보 에 대한 기 회 를 창 출 하도 
록 무 르 익 을 수도 있다. 로 봇 공 학 은, 향상된 인공 지능 및 많은 형 태 의 인간 기술 및 작 업 의 에 뮬 레 이 션 을 통해 
자동화 기 술 을 계속 향 상 시켜 왔다 

소정 영 역 에 서 인 간 을 대 신 하며 인 간 이 통 상 적 으로 수 행 할 작 업 을 실 행 하는 로 봇 의 개 념 은, 1970 년 대 zXe] 처 
음 개 발 된 이후 계속 진 화 하 고 있는 관 념 학 이다. 제조 분 야 는, 펜 던 트 (pendant) 또는 오 프 라 인 의 고정 궤적 
(offline fixed-trajectory) 생성 및 다 운 로 드 를 통해, 연 속 적 으로 그리고 수정 또는 편차 없이 어떤 EAS 복 
제 할지를 로 봇 이 학 습 받는 교 수 - 재 생 xX(teach-playback 0006) 에 서 E 오래 사용해 왔다. 기 업 은, 컴퓨터 
학습 궤 적 의 사전 프 로 그 래 밍 된 궤적 실행 및 로봇 모 션 - 재 생 을, 음료 혼합, 차량 용접 또는 페인팅, 및 기 타 와 
같은 응 용 분야 도 메 인 으로 가 져 갔다. 그러나, 이들 종 래 의 응 용 분 야 의 모 두 는 , 로 봇 으로 하여금, 모션 AMER 
을 충실히 실 행 하게 하도록 의 도 되는 1:1 의 컴퓨터 대 로봇 또는 테 크 - 재 생 JAS 사 용 하는데, 이것은 거의 항 
^k, 학 습 된 / 사 전 계 산 된 궤 적 을 일탈 없이 따른다. 


발 명 의 내용 
해 결 하려는 과제 


과 제 의 해결 Tu 


본 개 시 의 실 시 형 태 는, 마치 요 리 사 가 SA (food dishe 준 비 하는 것과 실 질 적 으로 동일한 결 과 를 갖는, 음식 
을 복 제 하는 로봇 명 령 어 를 갖는 로봇 장 치 의 방법, 컴퓨터 프로그램 제품, 및 컴퓨터 시 스 템 에 관한 것이다. 
제 1 실 시 형 태 에서, 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (standardized robotic kitchén) 에 서 의 로봇 장 치 는 두 개의 로봇 
손 을 포 함 하며, 이 로봇 팔 과 손 들은, 동일한 음 식 을 준 비 함에 있어서 요 리 사 의 정확한 움 직 임 의 이 전 에 기 
소프트웨어 파 일 (레시피 스 크 립 트 ) 에 기 | E 


초 하 여 음 식 을 준 비 하기 위해, 요 리 사 의 정확한 움 직 임 을 동 
(또는 실 질 적 으로 동일한 순서) 및 동일한 타 이 밍 (또는 실 질 적 으로 동일한 타 이 밍 ) 에 서 복 제 한다. 


에서, 컴퓨터 AAA 요 리 용 장 치 (computer-controlled cooking apparatus) 는 , 시 간 에 걸친 온도 


n 
글 m» d nx 
y Du o 6 xr mS 초보 


E 

와 dH 
JA (sensory-curve)A 기 초 하여 음 식 을 준 비 하는데, 센서류 곡 선 은, 센 서 를 장 착 한 요 리 용 장치 상 에 ㅅ 
사가 이 전 에 음 식 을 준 비 했 을 때 시 간 에 걸친 센서 값 을 컴 퓨 터 가 기 록 했 던 그 센 서 를 갖는 요 리 용 장 치 를 
하여 요 리 사 가 동일한 음 식 을 준비한 경 우 의 소프트웨어 파 일 에 이 전 에 기 록 되 었다. 제 3 실 시 형 태 에 서 , 키 
치는, 로봇 Xt 및 하나 이상의 센서류 곡선 양 자 를 결 합 하여 요 리 를 준 비 하기 위해, 제 1 실 시 형 태의 ex 

를 안 , 맛 , 냄새, 

외 관 과 같은 특 성 에 대한 조 정 을 허 용 하 


식 의 품질 체 크 를 할 수 있어서, 음 식 의 준비 단 계 에 임 의 의 요리 
ㅣ 위해 그리고 요 리 사 의 요리 지 시 를 따르는 
Z 


는 유 저 에게 qas 공 급 하기 위한, 컴퓨터 제 어 식 ※ 
힌 


x3 


테 이 너 및 컨테이너 식별 


X 


ad. a ~ 기 
키 친 은 팔 을 8 


Q ò 
© p x 
대한 가능한 4 


xl 

EI 
리 

용 

장 1 g 실 
및 제 2 실 시 형 태 의 센 서 를 갖는 요 리 용 장 치 를 포 함 하는데, 이 경우 로봇 팔 은 요리 프로세스 동 
ul o 

~ 

게 

해 

저 e 

x 실 

4 에 의해 음 식 을 준 비 하기 위해 키친 장치 곳 곳 을 이 동 한다. 


, 요 리 하 는 움 직 임 의 검출, 기록, 및 요리사 에 뮬 레 이 팅 을 포 함 하고, 온도 시 간 과 같은 중 


- 10 - 


[0010] 


[0011] 


[0012] 


[0013] 


[0014] 


요한 파 라 미 터 를 제 어 하고, 지정된 
의해 준 비 되어 서 빙 되는 바로 그 요 
하 나 의 실 시 형 태 에서, 로 봇 식 요 리 용 


mu 


A 
을 내는 음 식 을 만들기 위한 동일한 재료 및 기 술 을 


플 라 이 언 스 (appliance), 기기 
] 
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및 하여, 요 리 사 에 
를 특 정 하 고 편리한 시 간 에 재 현 하게 된다. 


일한 맛 을 내는 미식 요리 
Ó 


와 동일한 5 
엔 진 은 요 리 사 의 동일한 움 직 임 을 복 제 하기 위한 로봇 팔 에게, 동일한 맛 
제 공 한다 
떤 활 동 의 인 간 의 자연스러운 실행 동안 센 서 를 이 용 하 여 인 간 을 모니터링 
X 시스템 및 / 또 는 자 동 화 된 시 스 템 을 사 용 하여 인간 활 동 을 복 제 하기 위한 
용 센서, 캡 쳐 용 센서, 컴퓨터 및 소 프 트 웨 어 를 사용할 수 있는 것에 
면 , 요리, 페인팅, 악기 연주 등 ) 을 생각할 수 있지만, 본 개 시 의 
ㆍ Z x 


instrumented application-specific 
X 시스템 또는 자동화 시 스 템 이, 인간 


두 
요 리 를 준 비 하 는 것을 허 용 할 수 있는, 환 경 에서 


및 컴 퓨 터 를 사 용 하여 인간 요 


, 센서 
리 사 의 모션 및 액 션 을 주 시 하고, 모 니 터 링 하고, 기 록 하고 해 석 하는 것을 수 반 한다. 


멀 티 모달 감지 시 스 텐 (mltimodal sensing 


system)9] 사 


olo 
ro 
is 
to 
e 


A (raw) 데 이 터 를 수 집 할 때 이 용 되는 


수 단 이다. 이러한 데 이 터 를 수 집 하고 제 공 할 수 있는 센서 


© 
a 


(instrumented appliance), 


o 
분 산 형 / 중 앙 컴 퓨 터 에 의해 수집 


재료 및 인 간 에 의해 사 용 되 는 방 법 과 프로 
Ò 


등등) 및 3 차 원 (레이저, 소나, 등등) 센 서 뿐만 아니라, 인간 
A, 기 구 가 구 비 된 QAAE (exoskeleton), 기 구 가 구비 
동안 사 용 되 는 기 구 가 구 비 된 (센서) 그리고 전 력 을 공급 받 는 ( 액 ) 

리용 기기, €, 재료 디스펜서, 등 등 ) 를 포 함 한 다. 이 모든 데 이 터 는 하나 이상 
다양한 소프트웨어 프 로 세 스 에 의해 프 로 세 싱 된다. 알 고 리 즘 은, 인간 


집 되고 
컴퓨터 AAA 로 봇 식 키 친 이 , 특정한 요 리 사 의 주 요 (6) 스 킬 의 ME 비롯하여, 활동, 태스크, 액션, 7 
H A^ 
Ò 


원 집 
환경 및 기하학적 센서, 예컨대 2 차 원 (카메라 
션 시 스 템 ( 인 간 이 착 용 하고 있는 카메라 타 
된 글로브, 등 등 ) 뿐 만 아니라, 레시피 생성 및 실행 
받 는 ( 기 기 ( 기 구 가 구 비 된 어플라이언스 


ka rir 


M 


a 
세 스 를 이해할 수 있는 정 도 까 지 데 이 터 를 프 로 세 성 하 고 추 
mE 


X 


. 원시 데 이 터 는, 로 봇 식 키 친 이 실 행 해야 할 특정한 레 시 피 의 모 


원 
qe M, 
p qe xx, L7 38 e 


a 설 명 하는, 인 간 이 판 독 가능한, 그리고 추가적인 프 로 세 싱 을 3 할 수 있고 머 신 이 실 행 가 

레시피 스 크 립 트 를 gas 위해, 하나 이상의 소프트웨어 추상화 엔 진 에 의해 프 로 세 성 된다. 이들 커 맨 드 는, 
복 잡 도 에 있어서, 개 개 의 관 절 을 제 어 하는 것 에 서 부터, 시 간 에 걸친 특정한 관절 모션 프 로 파 일 에 이르는, 더 
낮은 레 벨 의 모션 실행 커 맨 드 를 내 부 에 임 베 딩 된, 레 시 피 에 서 의 특정 단 계 와 관 련 되는 커 맨 드 의 추 상 화 된 레벨 
까 지 의 AAA 이른다. 추 상 화 된 모션 커 맨 드 ( 예 를 들면, " 계 란 을 깨서 팬 에 넣는 것", " 양 면 을 노 릇 노 릇 하게 
굽는 것" 등 등 ) 는 원시 데 이 터 (0 00[8) 로 부터 생 성 될 수 있고, 다 수 의 반복적 학습 프 로 세 스 를 통해 정제 및 
최 적 화 될 수 있고, 라 이 브 로 및 / 또 는 오 프 라 인 으로 실행될 수 있어서, 로 봇 식 키친 시 스 템 이 측정 불확실성, A 
료 변동 등 등 을 성 공 적 으로 다루는 것을 허 용 하고, s 추 상 화 된 / 하 이 레벨 커 맨 드 ( 예 를 들면, "냄비 손잡이 잡 
7|(grabbing)", "내용물 따르기", "ze]ul(countertop)elA] 순 가 락 을 집 어 서 수 프 를 젖 기" 등 등 ) 에 기 초 하여, 
로봇 갈 및 손 목 에 장 착 된 손 가 락 이 있는 손 을 사 용 하여 복 잡 한 ( 적 응 적 ) 미소 조작 모 션 (00101000104186104 


001100) 을 가 능 하 게 한다. 


포 함 되는 머신 설 행 가능 커맨드 시 퀸 스 를 생 성 하는 능 력 은, 임 의 의 
허 용 하며, 입 의의 시 간 에 AJA 곳 에 서 음식 준비 단 계 를 실 행 하기 
sue 레 시 피 를 온 라 인 에서 매 매 하기 위한 옵 션 을 허 용 하여, 유 저 가 
기 반 으로 레 시 피 에 액 세 스 하고 그 레 시 피 를 배 포 하는 것을 허 용 하게 


인 간 에 의해 준 비 되는 요 리 의 복 제 는 ERA 키 친 에 의해 수 행 되 는데, 요 리 의 복 제 는 , 인 간 의 액 션 이 이제 로봇 
팔 의 세 트 에 의해 실 행 되고 컴퓨터 모 니 터 렁 되고 컴퓨터 제 어 가능한 어플라이언스, 기기, €, 디스펜서, 등 등 에 
의해 핸 들 링 되는 dé 제 외 하면, 본 질 적 으로, 요 리 를 만드는 동안 인간 요 리 사 에 의해 사 용 되 는 기 구 가 구 비 된 
키 친 의 표 준 화 된 복 제 이 다. 따라서, 요리 복제 충 실 도 의 dmi, 로 봇 식 키 친 이, 요 리 를 준 비 하 는 동안 인간 요 
리 사 가 관 찰 되었던 키 친 ( 및 모든 그 엘리먼트 및 재 료 ) 을 복 제 하는 정 도 에 강하게 구 속 될 것이다. 

대 략 적 으로 언 급 하면, 로봇 명 령 어 를 갖는 로봇 운영 시 스 템 (robot operating system; ROSA 의해 동 작 되 는 로 
X 컴퓨터 컨 트 롤 러 를 구 비 하 는 휴 머 노 이 드 (600080010) 는 , 복 수 의 전자 미소 조작 라이브러리 - 각 각 의 전자 ul 
à 조작 라 이 브 러 리 는 복 수 의 미소 조작 엘 리 먼 트 를 포 함 하고, 복 수 의 전자 미소 조작 라 이 브 러 리 는 하나 이상 
의 머신 실 행 가능 애플리케이션 고 유 의 명령어 AEE 생 성 하도록 결 합 될 수 있고, 전자 미소 조작 라이브러리 
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복 수 의 미소 조작 엘 리 먼 트 는 하나 이상의 머신 실 행 가능 애플리케이션 고 유 의 명령어 AEE 생 성 하도록 

수 를 | 된 "(articulated neck)& 통해 헤 드 에 연 결 되는 WA] Cupper 
torso), 어깨, xb, 및 손 을 포 함 함 - 및 하 체 (10067 body)E 구 비 하 는 로봇 구조체; 및 
데이터베이스, 지각 AA (sensory euin. 센서 데이터 해석 시스템, 모션 플래너, 및 액추에이터 S 관련된 
컨 트 롤 러 에 통 신 가 능 하 게 커 플 링 되는 제어 시스템 - 제어 시 스 템 은 로봇 구 조 체 를 동 작 시키기 위해 애 플 리 케 이 


[0015] 또한, 본 ANJ 실 시 형 태 는, 미소 조 작 의 하나 이상의 라 이 브 러 리 로 부터 로봇 명 령 어 를 실 행 하기 위한 방법, 
컴퓨터 프로그램 제품, 및 로봇 장 치 의 컴퓨터 시 스 템 을 대 상 으로 한다. 두 타 입 의 파 라 미 터 인 기본 파라미터 
(elemental enne 및 응용 파 라 미 터 (application parameter ) 는 미소 조 작 의 동 작 에 영 향 을 미친다. 미소 
조 작 의 생성 mY (phase) 동안, 기본 파 라 미 터 는, 성공적인 미소 조 작 을 생 성 하기 위해, 다양한 조합, ~~ 및 


밍 


N 


자 유 도 를 테 스 트 하는 변 수 를 제 공 한다. 미소 조 작 의 실행 국면 동안, 응용 과 라 미 터 는 프로그 


E 


} 능 
는 미소 조 작 의 하나 이상의 라 이 브 러 리 를 , 음식 준비, 스시 만들기, 피아노 연 주 하기, 그럼 Sen 
들기, 및 다른 타 입 의 애 플 리 케 이 션 과 같은 특정한 애 플 리 케 이 션 에 맞 추 도 록 커 스 터 마 이 징 될 수 있다. 

[0016] 미소 조 작 은 , 휴머노이드 로 봇 에 대한 일반적인 예제 단 위 로 프 로 그 래 밍 가능한 플 랫 폼 (programmable-by-example 
platform)& 생 성 하는 신 규 의 방 식 을 포 함 한 다. 최신 기 술 은, 주로, 로봇 액션 9 션 시 퀸 스 의 각 각 의 그리 

ㅣ 로 한다. 상기 내 용 에 대 

u 


원 


w xX 


사람 돌보기, 또는 차세대 휴머노이드 로 봇 에 의해 
한 빌 덩 ó block)9] 더 x 레 
구 체 적 으 로는, 종래 기 술 과 는 달리, 본 개 시 는 다 음 의 명확한 
미리 정 의 된 / 미 리 학 습 된 감지 및 액션 시 퀸 스 의 잠 재 적 으로 
정 도 | 


Ja 성공 FECE joo 조작 


M 

16 

ox, "n 
Je rir 
o~ 


1% 
Oo 
N 
N 

그 
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Ji oN, 
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X 
Je, 
H, 
P 
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`, 
"le 
x 
Je, 
Jx 
X, 


mi =g 
| 100% 또는 97%) 로 소 망 의 기능적 결 과 ( 즉 , 사후 
액션 JASA 필 7d ^E 2&7 (precondition) 


uw o 


tlo 
10, 


다. 다섯째, 조 작 은, 인간 A 가 정 교 사 ( Ja 들면, 전문 요 리 사 ) 의 반 복 된 관 찰 에 의해 감지 


© 

A 시 퀸 스 를 결 정 하고, 그리고 변 수 에 대한 허 용 가능한 
: 

^ 


EX 
c 2 
1% 
그 
futt 
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où 
ot, 
rir 
x 
4e, 
EA 
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FE: 
Eu 
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대 
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그 
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건 
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le, 

[o 
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식 
해, 미소 조 작 은 더 큰 단 위 로 구 성 될 (00000560) 수도 


른 것 이 전 에 발 생 해야 하지만, 전체 


uis 


다 

중 스 테 이 지 (0041115[886) 적 용 이 다 ( 예 를 들면, 주어진 요 리 를 준 비 하기 위해, 세 개의 재 료 를 

} 그 다음 혼 합 해 야 한다; oz 

져야 한다). 일곱째, 미소 조 작 을 엔드 

사 후 조 건 을 고 려 하여, 로봇 계 획 에 의해 : 
는 A 하는 다른 로 봇 의 관찰, 또는 동일한 로 봇 의 과거 경 험 이 재 사 용 가능한 로봇 

러 리 를 re 위해 사용될 수 있는 사례 기 반 의 추 론 은, 복 E 


실패 사례 xm 다 의 사 례 (엔드 


& qu FS 
$ 


ot, 
bx 
A 마에 
EU 
rà 
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P 
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2 9& [> m [o 
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ZR XL E 


[0017] 본 개 시 의 a 스 하는 것에 의해, 음식 
복 제 함 으 로 % 테 스 크 를 수 행 한다. 로봇 장 치 의 
하는 방법; 또는 피아노 마 에 스 트 로 가 그 

면 및 통해서도) 마스터 피아노 작 품 을 연 주 하 는 것 
능 또는 스 킬 의 전 달 을 흉 내 낸다. 본 ANA a 양 태 에서, 로봇 장 ㅋ 

드 를 포 함 하 는데, 여기서 휴 머 노 이 드 는 프로그래밍 가능한 또는 커 스 터 마 ㅇ 
] 능 적 으 로 편안한 로 봇 을 제 공 하도록, 그리고 그에 의해 유 저 에 게 즐거움 

주도록 설 계 된 다. 본 AAA 제 3 FAAN, 하나 이상의 미소 조작 라 이 브 러 리 가, 첫 째 로 , 하나 이상의 일반 
인 미소 조작 라 이 브 러 리 로서, 그리고, 둘 째 로 , 하나 이상의 애플리케이션 고 유 의 미소 조작 라 이 브 러 리 로서 
성 및 실 행 된다. 하나 이상의 zl 인 미소 조작 라 이 브 러 리 는 기본 파라미터 및 휴머노이드 또는 로봇 장 
자 유 도 에 기 초 하여 생 성 된다. 노이드 또는 로봇 장 치 는 프로그래밍 가 능 하 고, 따라서 하나 이상의 일반적인 
미소 조작 라 이 브 러 리 는, 휴 aces 또는 로봇 장 치 의 동작 성 능 에 서 의 유 저 의 요 구 에 고 유 하게 맞 춤 되는 하나 
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[0018] 


[0019] 


[0020] 


[0021] 


[0022] 


[0023] 
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이상의 애플리케이션 고 유 의 미소 조작 라 이 브 러 리 가 되도록 프 로 그 래 밍 될 수 있거나 또는 커 스 터 마 이 징 될 수 


본 개 시 의 몇몇 실 시 형 태 는, 컴 퓨 터 로 인 코 딩 된 로봇 움직임 및 액션 프 리 미 티 브 의 세 트 에 기 초 하여 휴머노이드 
에 대한 움직임, 액션, 및 휴 머 노 이 드 의 거 동 을 자 동 적 으 로 구 축 하는 것에 의해, 복잡한 로봇 휴머노이드 움직 
qd, 액션, 및 x 및 환 경 과 의 상호 작 용 을 생 성 할 수 있는 능 력 에 관 련 이 있는 기술적 피 쳐 를 대 상 으로 한다. 
프 리 미 티 브 는, 복 잡 도 에서 간단한 것 으 로 부터 복잡한 것 까 지의 범 위 에 이르는 연 계 된 자 유 도의 모 션 / 액 션 에 의 
해 정 의 되며, 직 렬 / 병 렬 양 식 으로 임 의 의 gue 결 합 될 수 있다. 이들 모션 프 리 미 티 브 는 미소 

EA 확 


(Minimanipulation; MM) 9. 칭 해 지며 각 각 의 ME, 소 정 의 기 능 을 달 성 하 도록 의 도 되 는, 명확한 시간 인 덱 
커맨드 입력 구 조 (01687 time-indexed command input-structure), 및 출력 거 동 / 성 능 프로파일 
단순한 것 (' 단 일 의 손가락 관 절 을 1 도 단 위 로 인 덱 싱 하는 것 ') 으 로부터, 더 복잡 대 ' 
잡 기 ') 으 로, 더욱 더 복잡한 것 (' 칼 을 가져와 빵 자 르 기 ') 으 로, 상당히 추 상 적 인 것 
#1 의 A 마디 연 주 하 기 ') 까 지의 범 위 에 이를 수 있다. 


따라서, Me 소프트웨어 기 반 이며, 개별 런타임 소스 코드 내에 포 함 되 는, 입 / 출 력 데이터 파일 및 서 
갖는 개별 프 로 그 램 과 유사한, 입력 및 출력 데이터 및 2 
해 표 현 되는데, 개별 런타임 소스 코드 검 

2) Minimanipulation-Library; MML)S] 콜 렉 션 으로 칭 해 지 
될 수 있는 오브젝트 코 드 를 생 성 한다. 은, 이들이 ( E 
SA, 발 , 다리, 등 등 ) 에 관 련 되어야 하든, (11) 거 동 적 엘 리 먼 트 ( 접 촉 하 기, 움 켜 잡기, 핸 들 링 하 기, ee 
련 되어야 하든, 또는 심지어 (111) 애플리케이션 도메인 히 은 동 
되어야 하든 간에, 다 수 의 그 룹 으로 그 룹 화 될 수 있다. 또한, 이들 그 룹 의 각각 내 에 서 , Me 소 망 되는 A 
복 잡 도 에 관 련 이 있는 다 수 의 레 벨 (간단한 것 내지 복잡한 것 ) 에 기 초 하 여 정 렬 될 수 있다. 
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JAMY 및 관련성, 측정 및 제어 APY 그들의 조합 및 가치 사용 및 수정, x 
Ken g} 
1 - 
ㅎ 


E, 관 절 으 AM UO, ou, 등 ) 으 로, 자 *Ü } 고 성공적인 E: H 3 ㅇ ㄴㄴ 
그리고 mE, 유 텐 실 , 및 다른 아 이 템 을 통해 주변 세상에 대한 그리고 주변 세 상 과 의, 로봇 시 스 템 에 의한 바람 
직한 기능 또는 출 력 을 제 정 할 수 있도록 실 세 계 와의 바람직한 상호 작 용 의 정 도 를 달 성 하는 시 퀸스 및 조 합 의 
보다 더 높은 자 유 도의 시 스 템 ( 토 르 소 , 상체, 등 등 ) 까 지의 범 위 에 이르는 레 벨 에 서 의 하나 이상의 자 유 도 ( 액 추 
에이터 제어 하의 가 동 (4078016) 관 절 ) 의 기본 거 동 (움직임 및 상호 작 용 ) 의 정의 및 AAA 관한 것 임 이 이해 


으 고 
zi o 
통 형 그 릇 (601) 안의 액 체 를 AAE A 


실 을 사 용 하 여 원 는 것을 지나, (111) 악 기 (바이올린, 피아노, 하프, 등 등 ) 로 
음악 작 품 을 연 주 하는 AAAA AAA 이를 수 있다. 기본 개 념 은 , M, 시 간 적 으로 연 속 하 는 지 점 에서 순서 
대로 그리고 병 렬 로 실 행 되는 M 커 맨 드 의 MEA 의해, GFA AAJA 표 현 되고, 합쳐져서, 바람직한 성과 
(outcome) (FAE 소 스 를 요 리 하는 것, 바흐 협주곡 작 품 을 연 주 하는 것, 등 등 ) 를 달 성 하기 위한 바람직한 기능 
(eA JA 것, 바 이 올 린 의 활 을 켜는 것, 등 등 ) 에 도 달 하는 움직임 및 외부 세 계 와의 액 션 / 상 호 작 용 을 생 


성 하 는 것이다. 


임 의 의 저 - 고 (10-10-5186) WM AAAA 기본 엘 리 먼 트 는 각 각 의 서 브 시 스 템 의 음 직 임을 포 함 하고, 이 들 의 조합 
e, 요 구 되는 시 퀸 스 로 액추에이터 파워 하에서 하나 이상의 연 계 하는 관 절 에 의해 실 행 되는 지 령 된 포지션 
(00516100)/ 속 도 및 힘 / 토 크 의 세 트 로서 설 명 된다. 실 행 의 충 실 도 는, 각 각 의 )0 시 퀸스 내 에 서 설 명 되는 폐 루프 
거 동 을 통해 보 장 되고 각 각 의 연 계 된 관절 컨트롤러 및 더 고 레 벨 의 거동 컨 트 롤 러 에 고 유 한 로컬 및 글로벌 


제어 알 고 리 즘 에 의해 실 시 된다. 


상기 움 직 임 ( 연 계 하는 관절 포지션 및 속 도 에 의해 설 명 됨 ) 및 환경 상호 작 용 ( 관 절 / 인 터 페이스 토크 및 힘 에 
의해 설 명 됨 ) 의 TAS, 모든 필 요 로 되는 변 수 ( 포 지 션 / 속 도 및 힘 / 토 크 ) 에 대해 컴퓨터 AAA 바람직한 값 을 
갖는 것에 의해 그리고 각 각 의 관절 상에서 상기 움직임 및 환경 상호 작 용 을 각 각 의 시간 단 계 에 서 시 간 의 함 
TEN SAA 구 현 하는 컨트롤러 시 스 템 으로 컴퓨터 AAA 바람직한 값 을 제 공 하는 것에 의해, 달 성 된 다 
지 령 된 움 직 임 / 상 호 작 용 의 충 실 도 를 확 인 하 기 위한, 이들 변 수 와 그들의 시 퀸스 및 피드백 루 프 (그러므로 단지 
데이터 파 일 뿐만 아니라, 제어 프 로 그 램 도 ) 는 , 다중 레 벨 의 로 결 합 되는 데이터 파 일 에서 모두 설 명 되는데, 
데이터 파 일 은 , 휴머노이드 로 봇 이, 식 사 를 요 리 하는 것, 클래식 음악 작 품 을 피 아 노 로 연 주 하 는 것, 병 약 한 사 
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[0024] 


[0025] 


[0026] 


[00271 


[0028] 


[0029] 


[0030] 


등 록 특허 10-2286200 


람 을 침 대 로 / 침 대 밖으로 안아 올리는 것, 등 등 과 같은 다 수 의 액 션 을 실 행 하는 것을 허 용 하기 위해 다 수 의 방 
식 으로 액세스 및 di 수 있다. 간단한 기본적인 움 직 임 / 상 호 작 용 을 설 명 하는 이 존 재 하는데, 그 은, 
그 다음, 보다 더 고 레 벨 의 조작, 예컨대 ' 움 켜 잡 기 ', ' 들 어 올 리 기 ', ' 자 르 기 ', 더 고 레 벨 의 프 리 미 티브, aj 
컨대 ' 넘 비 안의 액체 휘 젖 기 '/' 하 프 스 트 링 을 8 플 랫 으로 mop 또는 더 고 레 벨 의 액션, 예컨대 ' 비 네 그 레트 
드레싱 만 들 기 '/' 시 골 풍의 브르타뉴 여름 풍경화 그 리 기 '/' 바 흐 피아노 협주곡 #1 연 주 하 기 ', 등 등 을 설 명 하는 


보다 더 고 레 벨 의 에 대한 빌딩 블 록 으로서 사 용 된다. 더 고 레 벨 의 AMEE, ( 각 각 의 M 시 퀸스 내에 x 
함 되는 출력 데 이 터 에서 정 의 되는 바와 같은) 필 요 로 되는 실행 충 실 도 를 보 장 하기 위해, 시 퀸 스 / 경 로 / 상 호 작 
용 프 로 파 일 을 실 행 하는 플 래 너 (6130067) 의 세 트 의 피드 의해 감 독 되는 공 통 의 시 한 부 의 
단계별 시 퀸 스 (000000 ㅁ timed stepped 50046006) 를 따라 실 행 되 는 직 렬 / 병 렬 의 하위 및 중간 AAJ M 프 리 미 티 
브 의 AJASE 향한 단순한 조 합 이다. 


바람직한 포 지 션 / 속 도 및 힘 / 토 크 에 대한 gor 그들의 실행 재생 apes 
있다. 하 나 의 가능한 방 식 은, 동일한 태 스 크 를 실 행 하는 인 간 의 액션 및 옴 직 임을 보고 추 출 하 는 (distilling) 
것, 및 관찰 데 이 터 (비디오, 센서, 모델링 소프트웨어, 등 등 ) 로 부터 및 시 간 의 함 수 로 
출 하 는 것 및 필 요 로 되는 M 데 이 터 (비디오, 센서, 모델링 소프트웨어, 

출 


하는 특수 소프트웨어 알 고 리 즘 을 사 용 하는 것에 의해 그들을 다양한 레 벨 에서 
래 
b 
y^ 


= 
통하는 것이다. 이 접근 WA approach) è 컴퓨터 프로그 


및 관 련 화 를 어떠한 인간 개입 없이도 자 동 적 으로 정 의 하는 것을 허 용 할 것이다. 


다른 방 식 은, 태스크 고 유 의 을 생 성 하도록 
MLS 사 용 하여 액 션 가능한 시 퀸 스 의 필 요 로 되 
자 


적절한 시 퀸스 및 조 합 을 구 축 하기 위해, 현 존 하는 저 레 벨 의 
는 는 방법 
동 화 된 컴퓨터 제어 프 로 세 스 를 통해) 온라인 데 이 터 (비디오, 사진, 사운 


= 다른 방 식 은, 거의 확실히 더욱 (시간) 비 효 율 적 이고 덜 비용 효 과 적 이지만, 인간 프 로 그 래 머 가 저 sue 
W 프 리 미 티 브 의 세 트 를 모아서 더 고 레 벨 의 에서 액 션 / 시 퀸 스 의 보다 더 고 레 벨 의 AEE 생 성 하여, 기존 
의 더 저 AAJ 로 역시 구 성 되는 더 복잡한 태스크 AUSE 달 성 하는 것일 것이 


무을 G om 
원 E ox 
4e, 
고 


다 
유 익 하 게 는, 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 에 서 의 로봇 장 치 는, 하 나 의 타 입 의 요 리 에 전 문 화 될 수도 있는 요 리 사 와 비 
zl | 이 터 베이스 액 세 스 를 통해 전 세 계 의 폭 넓 은 요 리 를 cue Z 


Z 
S 


비 하 는 반 목 적인 노 봇 장 치 에 의한 복 제 를 위해, 
켜 하고 기 록 할 수 있다 

본 발 명 의 구조 및 방 법 은 하 기 의 상세한 설 명 에서 개 시 된 다. 이 개 요 는 본 발 명 을 정 의 하는 것을 의 도 하지 € 
는다. 본 발 명 은 특 허 청 구 범 위 에 의해 정 의 된다. 본 발 명 의 이들 및 다른 실 시 형태, 피쳐, 양태, 및 이 점 은, 하 
기 의 설명, 첨 부 된 특 허 청 구 범위, 및 첨 부 의 도 면 과 관 련 하여 더 잘 이 해 될 것이다 


도 1 은 , 본 발 명 에 따른, 하드웨어 및 소 프 트 웨 어 를 갖는 전체적인 로 봇 식 음식 준비 키 친 을 예 시 하 는 시스템 
도 면 이다 

도 2 는 , 본 발 명 에 따른, 요리사 스튜디오 AAM (chef studio system) 및 가정용 로 봇 식 키친 시 스 템 을 포 함 하 
는 음식 로봇 요 리 용 시 스 템 ({000 robot cooking system)9] A1 실 시 형 태 를 예 시 하는 시스템 도 면 이 
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름 도 이 다 

도 53 은 , 본 발 명 에 따른, 음 식 을 준 비 하는 로봇 장 치 의 하 나 의 실 시 형 태의 프 로 세 스 를 예 시 하는 흐 름 도 이다 

도 ME, 본 발 명 에 따른, 로 봇 에 의한 음식 준 비 에 서 요 리 사 를 기 준 으로 동일한 또는 실 질 적 으로 동일한 결과 

를 획 득 함 에 있 어 서 의, 품질 및 기능 조 정 에 서 의 하 나 의 실 시 형 태의 프 로 세 스 를 예 시 하 는 흐 름 도 이 다 

도 55 는 , 본 발 명 에 따른, 로 봇 식 키 친 에 서 의 기 록 된 소프트웨어 파 일 로부터 요 리 사 의 움 직 임 을 복 제 하는 것에 

의해 요 리 를 준 비 하 는 로 봇 식 키 친 의 프 로 세 스 에 서 의 제 1 실 시 형 태 를 예 시 하는 흐 름 도 이 다. 

도 56 은 , 본 발 명 에 따른, 로 봇 식 키 친 에 서 의 저장 체크인 및 AJAJ 프 로 세 스 를 예 시 하 는 흐 름 도 이다. 

도 57 은 , 본 발 명 에 따른, 로 봇 식 키 친 에 서 의 저장 체 크 아웃 및 요리 준 비 의 프 로 세 스 를 예 시 하는 흐 름 도 이다. 

도 58 은 , 본 발 명 에 따른, 로 봇 식 키 친 에 서 의 자 동 화 된 요 리 전 준비 프 로 세 스 (pre-cooking preparation 

process)9] 하 나 의 실 시 형 태 를 예 시 하는 흐 름 도 이다. 

도 59 는 , 본 Yao 따른, 로 봇 식 키 친 에 서 의 레시피 설계 및 스크립팅 프 로 세 스 의 하 나 의 실 시 형 태 를 예 시 하는 

흐 름 도 이 

도 60 은 , 본 발 명 에 따른, 유 저 가 로 봇 식 음식 준비 레 시 피 를 구매할 구독 모 델 을 eeu 흐 름 도 이다. 

도 618 및 도 61bic, 본 Wag 따른, 포 털 로 부 터 의 레시피 전 자 상거래 플 랫 폼 에 대한 레시피 검색 및 구매 oc 

독 프 로 세 스 를 예 시 하는 흐 름 도 이다 

도 62 는 , 본 발 명 에 따른, s] 플랫폼 상 에 서 의 로 봇 식 요 리 용 레시피 AA 생 성 을 예 시 하는 흐 름 도 이다. 

도 63 은 , 본 발 명 에 따른, 요리 레 시 피 에 대한 유저 검색, 구매, 및 구 독 의 프 로 세 스 를 예 시 하는 흐 름 도 이다 

도 648 및 도 64bic, 본 발 명 에 따른, 미리 정 의 된 레시피 검색 기 준 의 한 예 를 예 시 하 는 블 록 도 이다. 

도 65 는 , 본 발 명 에 따른, 로 봇 식 키 친 에 서 의 몇몇 미리 정 의 된 컨 테 이 너 를 예 시 하는 블 록 도 이 다. 

도 66 은 , 본 발 명 에 따른, 동 시 적 음식 준비 프 로 세 싱 을 위한 다 수 의 쌍 의 로봇 손 을 갖는 직사각형 레 이 아 웃 에 

서 구 성 되는 로 봇 식 레스토랑 키친 모 듈 의 제 1 실 시 형 태 를 예 시 하는 블 록 도 이다 

도 67 은 , 본 발 명 에 따른, 동 시 적 음식 준비 프 로 세 싱 을 위한 다 수 의 쌍 의 로봇 손 을 갖는 자 형 상 의 레이아웃 

으로 구 성 되는 로 봇 식 레스토랑 키친 모 듈 의 제 2 실 시 형 태 를 예 시 하는 블 록 도 이다 

도 68 은 , 본 발 명 에 따른, 센서류 ZAA 및 곡 선 을 갖는 로 봇 식 음식 준비 시 스 템 의 제 2 실 시 형 태 를 예 시 하는 

블 록 도 이 다. 

도 69 는 , 본 발 명 에 따른, 제 2 실 시 형 태 에 서 의 로 봇 식 음식 준비 시 스 템 의 몇몇 물리적 엘 리 먼 트 를 예 시 하 는 E 

록 도 이다. 

도 70 은 , 본 발 명 에 따른, 제 2 실 시 형 태 에 서 의 사 용 을 위한 실시간 온도 ANE 갖는 (스마트) 팬 용 센서류 Gm 

웨 어 를 예 시 하 는 블 록 도 이다. 

도 71 은 , 본 발 명 에 따른, 요리사 스 튜 디 오 에 서 의 센서류 FAA 상이한 센 서 로 부 터 의, 다 수 의 데이터 포인트 

를 갖는 기 록 된 온도 곡 선 을 예 시 하는 그래프 도 면 이 다. 

도 72 는 , 본 발 명 에 따른, 동작 제어 유 닛 으 로 의 전 송 을 위한, 요리사 스 튜 디 오 에 서 의 센서류 FAES 
록 된 온도 및 습도 곡 선 을 예 시 하 는 그래프 도 면 이 다 

도 73 은 , 본 발 명 에 따른, 팬 상의 상이한 구 역 에 대한 온도 극 선 으 로 부 터 의 데 이 터 에 기 초 하여 요 리 하 기 위한 

센서류 FAJE 예 시 하 는 블 록 도 이다. 

도 74 는 , 본 발 명 에 따른, a2 실 시 형 태 에 서 의 사 용 을 위한 실시간 온도 및 습도 센 서 를 갖는 (스마트) 오 븐 의 

AAF FAAEE 예 시 하 는 블 록 도 이다. 

도 75 은 , 본 발 명 에 따른, 제 2 실 시 형 태 에 서 의 사 용 을 위한 실시간 온도 ANE 갖는 (스마트) 차콜 그 릴 용 a 

서류 FAAEE 예 시 하 는 블 록 도 이 다 . 

도 76 은 , 본 발 명 에 따른, 제 2 실 시 형 태 에 서 의 사 용 을 위한, 속력, 온도 및 전력 제어 기 능 을 갖는 (스마트) 수 
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도 968 는 , 본 발 명 에 따른, 페인팅 스 튜 디 오 에 서 의 아 티 스 트 의 프 로 세 스 를 기 록 하는 것을 예 시 하는 흐 름 도 이고; 
L 


본 발 명 에 따른, 로 봇 식 페인팅 시 스 템 에 의한 복제 프 로 세 스 를 예 시 하는 흐 름 도 이다. 


도 973 는 , 본 발 명 에 따른, 뮤지션 복제 엔 진 의 한 실 시 형 태 를 예 시 하는 블 록 도 이 고; 그리고 도 97bic, 본 발명 
에 따른, 뮤지션 복제 엔 진 의 프 로 세 스 를 예 시 하 는 블 록 도 이다 

도 98 은 , 본 발 명 에 따른, 간 호 업무 복제 AX (nursing replication engine)9] 한 실 시 형 태 를 예 시 하 는 블 록 도 
이다. 

도 998 및 도 99biz, 본 발 명 에 따른, 간 호 업 무 복제 엔 진 의 프 로 세 스 를 예 시 하 는 흐 름 도 이 다 

도 100 은 , 본 ANA 따른, 크 리 에 이 터 (0 ㅠ 68107) 기록 시스템 및 상업적 로봇 시 스 템 을 갖는 로봇 인간 스킬 복 
제 시 스 템 (robotic human-skill replication system)9] 일반적인 적 용 가 능 성 (또는 범 용 성 ) 을 예 시 하 는 블 록 도 
이다. 

도 101 은 , 본 개 시 에 따른, 다양한 ES 갖는 로봇 인간 스킬 복제 AXA (robotic human-skill replication 
engine)& 예 시 하는 소프트웨어 시스템 도 면 이다 


, 로봇 인간 스킬 복제 pese 하 나 의 실 시 형 태 를 예 시 하는 블 록 도 이 다. 


1038, 본 ANA 따른, 표 준 화 된 동작 mE, 표 준 화 된 포지션, 및 YY (orientation), 및 표 준 화 된 기 기 를 사 
AE 


도 1062, 범용 휴머노이드 로 봇 에 대한 전체 로봇 제어 플 랫 폼 을, 본 개 시 의 기 능 성 의 하이 레벨 설 명 (high- 


도 107 은 , 본 개 시 에 os 
replication process)9] 일 


는 블 록 도 이 다. 


, 휴머노이드 애플리케이션 태스크 복제 프 로 세 스 ([10480010 application-task 
] 소 조작 라 이 브 러 리 의 생성, 전달, 구현, 및 사 용 을 위한 개 략 도 를 예 지 하 


유메 
pu 
E 

Hd 


1082. 본 개 시 에 따른, 스튜디오 및 로봇 기 반 의 지각 데이터 입력 카테고리 및 타 입 을 예 시 하는 블 록 도이 


도 109 는 , 본 AAA 따른, 물 리 적 / 시 스템 기 반 의 미소 조작 라이브러리 액션 기 반 의 양 팔 (0031-0) 및 토 르 소 
토 폴 로 지 를 예 시 하는 블 록 도 이 다 
도 110 은 , 본 개 시 어 른 , 태스크 고 유 의 액션 시 퀸 스 에 대한 미소 조작 라이브러리 조작 국면 조합 및 전 이 를 
예 시 하는 블 록 도 이다 

에 따른, 스튜디오 데 이 터 로 부터 (일반적인 및 태스크 고 유 의 ) 하나 이상의 미소 조작 라이브 


도 112 는 , 본 개 시 에 따른, 하나 이상의 미소 조작 라이브러리 데이터 세 트 를 통한 로봇 태스크 실 행 을 예 시 하 


개 시 에 따른, 자 동 화 된 미소 조작 파라미터 세트 구축 엔 진 에 대한 개 략 도 를 예 시 하는 


도 1148 는 , 본 개 시 에 따른, 로봇 시 스 템 의 데이터 중심 뷰 를 예 시 하는 블 록 도 이 다. 


1146 는 , 본 MAA 따른, 미 


도 소 조작 로봇 거동 데 이 터 의 구성, 링 크 (110108), 및 변 환 에 서 의 다양한 미소 
조작 데이터 xus 예 를 예 시 하는 


블 록 도 이 다. 
115 는 , 본 개 시 에 따른, 로봇 하드웨어 기술 개념, 로봇 소프트웨어 기술 개념, 로봇 비지니스 개념, 및 로 


도 ; 8 
봇 기술 개 념 을 전 달 하는 수학적 알고리즘 사 이 의 상이한 레 벨 의 양방향 추 상 화 를 예 시 하는 블 록 도 이 다. 


도 116 은 , 본 개 시 에 따른, 한 쌍 의 로봇 팔 과 손 , 및 다섯 손 가 락 을 갖는 각 각 의 e£ 예 시 하는 블 록 도 이 다. 
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도 1173 는 , 본 ANA 따른, 휴 머 노 이 드 의 하 나 의 실 시 형 태 를 예 시 하는 블 록 도 이고; 도 1176 는 , 본 개 시 에 
E, 자 이 로 스코프 및 그래픽 데 이 터 를 갖는 휴머노이드 실 시 형 태 를 예 시 하는 블 록 도 이 고; 그리고 도 117 ㄷ 는, 
본 AANA 따른, 몸체 감지 수 트 (body sensing suit), 갈 외 골 격 (66056616100), 헤드 기어, 및 감지 글 러 브 를 


포 함 하는, 휴머노이드 상의 크리에이터 기록 디 바 이 스 를 예 시 하는 그래픽 도 면 이다. 


도 118 은 , 본 ANA 따른, 로봇 인간 스킬 주제 전문가 미소 조작 라 이 브 러 리 (7000110 human-skill subject 


expert minimanipulation library) 예 시 하 는 블 록 도 이다. 


도 119 는 , 본 ANA 따른, 인간 손 스킬 $&ASl(human-hand-skill m0vement) 을 대 체 하 기 위한 일반적인 미소 
조 작 의 전자 라 이 브 러 리 의 생성 프로 시 하 는 블 록 도 이 다. 


도 120 은 , 본 개 시 에 따른, 일반적인 미소 조 작 을 사용한 다 수 의 스 테 이 지 에 서 의 실 행 에 의해 로 봇 에 의해 ga 
} E» 


도 121 은 , 본 개 시 에 따른, 미소 조 작 의 실행 국면 동 안 의 실시간 파라미터 조 정 을 예 시 하는 블 록 도 이 다 
도 1221, 본 개 시 에 따른, 스 시 를 만들기 위한 미소 조 작 의 세 트 를 예 시 하는 블 록 도 이 다. 


도 123 은 , 본 개 시 에 따른, 스 시 를 만들기 위한 미소 조 작 의 세 트 에 서 의 생 선 을 자르는 제 1 미소 조 작 을 de 


본 개 시 에 따른, 스 시 를 만들기 위한 미소 조 작 의 세 트 에 서 의 &7l(container)z E] 밥 을 취하는 제 


125 는 , 본 ANA 따른, 스 시 를 만들기 위한 미소 조 작 의 세 트 에 서 의 생 선 의 조 각 을 집어 드는 제 3 미소 조 


스 시 를 만들기 위한 미소 조 작 의 세 트 에 서 의 밥 과 생 선 을 바람직한 형 상 으로 단 단 하 


시 에 따른, 스 시 를 만들기 위한 미소 조 작 의 세 트 에 서 의 밥 을 감 싸 도록 생 선 을 누르는 제 5 미소 


18e, 본 개 시 에 따른, dels 순 서 로 또는 임 의 의 조 합 에서 병 렬 로 발 생 하는 피 아 노 를 연 주 하기 위한 미소 
블 록 도이 
[zi 


아 노 를 연 주 하기 위한 미소 조 작 의 세 트 로부터 피 아 노 를 연 주 하기 위해 병 렬 로 발 


피 
미소 조 작 의 세 트 의 오 른 손 에 대한 제 1 미소 조작 및 왼 손 에 대한 제 2 미소 조 작 을 예 시 하 


도 130 은 , 본 개 시 에 따른, 피 아 노 를 연 주 하기 위한 미소 조 작 의 세 트 로부터 병 렬 로 발 생 하는 미소 조 작 의 세트 


의 오 른 발 에 대한 제 3 미소 조작 및 왼 발 에 대한 제 4 미소 mE 예 시 하는 블 록 도 이 다. 


피 아 노 를 연 주 하기 위한 미소 조 작 의 세 트 로 부 터 의 하나 이상의 다른 미소 조 작 과 


르 
! 생 하는 몸 체 를 움 직 이 기 위한 제 5 미소 조 작 을 예 시 하 는 블 록 도 이 다. 


도 1322, 본 개 시 에 따른, 임 의 의 순 서 로 또는 임 의 의 조 합 에서 병 렬 로 발 생 하는 휴 머 노 이 드 가 걷기 위한 미소 
브 
zi 


조 작 의 세 트 를 예 시 하는 


도 133 은 , 본 개 시 에 따른, 휴 머 노 이 드 가 걷기 위한 미소 조 작 의 세 트 에 서 의 오른쪽 다 리 를 사용한 스 트 라 이 드 
(stride) 자 세 의 제 1 미소 조 작 을 예 시 하 는 블 록 도이 
도 134 는 , 본 ANA 따른, 휴 머 노 이 드 가 87 위한 미소 조 작 의 세 트 에 서 의 오른쪽 다 리 를 사용한 스쿼시 


(squash) 자 세 의 제 2 미소 조 작 을 예 시 하는 블 록 도 이다. 


도 135 는 , 본 개 시 에 


(passing) JAA 제 3 미소 조 작 을 예 시 하는 블 록 도 이 다. 


도 136 은 , 본 개 시 에 따른, 휴 머 노 이 드 가 걷기 위한 미소 조 작 의 세 트 에 서 의 오른쪽 다 리 를 사용한 스트레치 
(stretch) 자 세 의 제 4 미소 조 작 을 예 시 하는 블 록 도 이 다. 
도 137 은 , 본 개 시 에 따른, 휴 머 노 이 드 가 걷기 위한 미소 조 작 의 세 트 에 서 의 왼쪽 다 리 를 사용한 스 트 라 이 드 자 


} 


© 
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휠 
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ow 
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v5 
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도 1668 내지 도 1661 은 , 본 개 시 에 따른, 테이블 As 키친 기 기 의 샘플 타 입 을 예 시 한다 
도 1678 내지 도 167\ 는 , 본 MNA 따른, 테이블 BY 재 료 의 샘플 타 입 을 예 시 한다 
도 1683 내지 1682 는 , 본 MAAA 따른, 테이블 (의 음식 준비, 방법, 기기, 및 요 리 법 ( ㄷ 018s156) 의 샘플 리스트 


를 예 시 한다. 
도 1698 내지 도 16920 는 , 본 AANA 따른, 테이블 (의 다양한 샘플 베 이 스 를 예 시 한다. 
법 및 음 식 의 샘플 타 입 을 예 시 한다. 


리 
E, 테이블 Eg 로 봇 식 음식 준비 시 스 템 의 하 나 의 실 시 형 태 를 예 시 한다. 


도 1708 내지 도 1706 는 , 본 AANA 


도 1718 내지 도 1716 는 , 본 개 시 에 


도 172a 내지 도 1720 는 , 본 개 시 에 따른, Xe] 실 행 하 는 샘플 미소 조 작 을 예 시 하 는데, 로 ; 
로봇 피아노 연 주 하기, 제 1 포 지 션 으 로부터 A2 포지 것에 의해 UK ~. 이 동 시 키기, 제 1 
포 지 션 으로부터 xo 포 지 션 으로 로봇 주 
션 으로 로봇 가방 가 져 오 기 


, 


도 1738 내지 도 1731&, 본 ANA 따른, Xo] 수 행 할 샘플 다 중 레벨 미소 조 작 을 예 시 하 는데, 측정, 위장 
세 척 (137886), 보충용 산소, 체온 유지, 카 테 터 삼 임 (catheterization), Ez]x|z(physiotherapy), 위생 절차 
(hygienic procedure), 급식, 분 석 용 샘플링, 장 루 (6[000) 및 FAE (catheter) J 케어, 상처 케어, 및 투약 


도 178 은 , 본 원 에서 논 의 되는 방 법 론 을 수 행 하는 컴퓨터 실 행 가능 명 령 어 가 설 치 되거나 실행될 수 있는 컴퓨터 
디 바 이 스 의 한 예 를 예 시 하는 블 록 도 이 다 


= 

본 발 명 의 구조적 실 시 형태 및 방 법 의 설 명 이 도 1 내지 도 178 을 참 조 로 제 공 된 다. 특 정 하게 개시된 실 시 형태 
로 본 발 명 을 제 한 하려는 의 도 는 없다는 것 및 그러나 본 발 명 은 다른 피쳐, 엘리먼트, 방법, 및 실 시 형 태 를 사 
용하여 실 시 될 수도 있다는 것이 이 해 되어야 한다. 다양한 실 시 형 태 에 서 의 동일한 엘 리 먼 트 는 동일한 도면 부호 
E= Xo 


FYSA 데이터 - 적절한 A 23 및 복 제 를 위해 머 신 이 알아야 할 필 요 가 있는 많은 다른 데이터 Sues z 
는 머신 실 행 에 대한 활 용 의 추 상 화 된 레 시 피 를 가리킨다. 이 소위 메 타 데이터, 또는 요리 프 로 세 스 에 서 의 특정 
한 단 계 에 대 응 하는 추가 데 이 터 는, 그것이 직접적인 센서 데 이 터 ( 클 록 시간, mE 온도, 카메라 이미지, 유 텐 실 
(utensil) 또는 사 용 되 는 재료, 등 등 ) 이 는 또는 더 큰 데이터 세 트 의 해석 또는 추 상 화 를 통해 생 성 되는 데이터 


(예컨대, 카메라 픽 처 로 부 터 의 컬러 wp 및 텍 스 쳐 로 오 버 레 이 되는, 이 
출 하 기 위해 사 용 되 는 레 이 저 로 부 터 의 3 차 원 범 위 의 클라우드, ~ 


든 간에, 그것이 레시 
퀸 스 를 통해 진 행 함에 따라 매 시 점 에 요 구 되는 모든 프로세스 및 관련 방법 및 기 기 를 설정, 제어 및 모니터링 
하기 위해 로 봇 식 키 친 에 의해 타 임 스 탬 핑 되고 사 용 된다. 

추 상 화 된 레시피 - 프로세스 및 방 법 의 시 퀸 스 뿐만 아니라 인간 요 리 사 의 스 킬 을 통해 준 비 되고 조 합 되는 소정 
의 재 료 의, 소 정 의 시 퀸 스 에 서 의 사 용 에 의해 표 현 되는 것으로 인 간 이 알고 있는 요 리 사 의 레 시 피 의 표 현 을 가 
dud. 자 동 화 된 방 식 에서 설 랭 을 위해 머 신 에 의해 사 용 되 는 추 상 화 된 레 시 피 는 상이한 타 임 의 분류 및 Aa 
스 를 요 구 한다. 실 행 되는 전체적인 단 계 는 인간 요 리 사 의 것과 동 일 하지 에 대한 활 용 의 추상화 


된 레 시 피 는, 추가적인 메 타 데 이 터 가 레 시 피 의 모든 단 계 의 일 부 여 
터는 요리 시간, 변수 예컨대 온 도 (및 그 시 간 에 걸친 


, 
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포 함 한 다. 기 본 적 으로, 머신 실 행 가 능 레시피 스 크 립 트 는, 요리 프 로 세 스 에 중요한 모든 가능한 측 정 된 변 수 (인 
간 요 리 사 가 요리사 스 튜 디 오 에서 qam 준 비 하고 있었던 동안 측 정 되고 저장된 모든 것 ) 를 시간, 전체 시간 
및 요리 시 퀸 스 의 각 각 의 프로세스 단계 내의 시간 둘 다 에 상 관 되게 할 필 요 가 있다. 그러므로, 추 상 화 된 레시 
피는 머신 판 독 가 능 표현 또는 도 메 인 으 로 매 핑 된 요리 단 계 의 표 현 인데, 추 상 화 된 레 시 피 는 논리적 추상화 단 

의 세 트 를 통한, 인간 도 메 인 으로부터 머신 이 해 가능 및 머신 실 행 가능 도 메 인 의 것 으 로 의 필수 프 로 세 스 를 


가속 - 로봇 팔 이 축을 중 심 으로 또는 짧은 거 리 에 걸친 공간 퀘 적을 따라 가 속 화 할 수 있는 속력 변 화 의 최대 


레 이 트 를 가리킨다. 


정 화 성 - 로 봇 이 지 령 을 받은 AAA 얼마나 가까이 갈 수 있 는 지 를 가리킨다. 정 확 성 은, 지 령 을 받은 위 치 와 
비 교 한 로 봇 의 절대 위치 사 이 의 차 이 에 의해 결 정 된 다. 정 확 성 은, 다 수 의 (멀티 모드) 센 서 를 사 용 하는 실시간 
의 3 차 원 모델 또는 로봇 손 에 있는 센 서 와 같은 외부 감 지 를 통해 향상, 조정, 또는 캘 리 브 레 이 팅 될 수 있다 

약선 xuulEbH(action primitive) - 하 나 의 실 시 형 태 에서, 그 용 어 는 , 로봇 장 치 를 위치 ×《1 으 로부터 위치 X2 
로 이 동 시 키 는 것, 또는 반드시 기능적 성 과 를 획 득 할 필요 없이 음식 준 비 를 위한 오 브 젝 트 로 부 터 의 거 리 를 감 
지 하 는 것과 같은 불 가 분 (10017181016) 의 로봇 JAS 나타낸 다른 실 시 형 태 에 서 , 그 용 어 는 미소 조 작 을 달 
성 하 기 위한 하나 이상의 이러한 유 닛 의 시 퀸 스 에 서 의 불 가 분 의 로봇 액 션 을 나타낸다. 이들은 동일한 정 의 의 


두 개의 양 태 이 다. 
ZES} 첨가 / 스 탬 (477000700 Dosage System) - 적 용 시 , 특정한 사 이 즈 의 식품 화학 화 합 물 ({000 chemical 
0002000008)( 예 컨대 소금, 설탕, 후추, 양념, 임 의 의 종 류 의 액체, 예컨대 일, 에센스, 케첩, 등 등 ) 이 배 


m, 2 
출 되는 표 준 화 된 키친 모 듈 에 서 의 첨가물 컨 테 이 너 (006386 container) 가리킨다. 


자 퉁 화 된 저장 및 해달 시스템 - 음식 


-9. 모 등 
u a - TREES 
의 저장 컨 테 이 너 를 가리킨다; 각 각 의 저장 컨 테 이 너 는 , 특정한 저장 컨 테 이 너 가 그 안에 저장된 음식 내 용 물 을 


데 이 티 클라우드 - 소 정 의 간 격 에서 수 집 되고 다 수 의 관계, 예컨대, 시간, 위치, 등 등 에 기 초 하여 집 성 되는 ox 
정한 공 간 으 로 부 터 의 센서 또는 데이터 기 반 의 수 치 적 측정치 값 (3 차 원 레 이 저 / 음 향 범위 측정치, 카메라 이미 
지 로 부 터 의 868 값 , 등 등 ) 의 집 합 체 를 가리킨다. 


자 유 노 (/69/"66 of Freedom; "DOF") - 기계적 디바이스 또는 시 스 템 이 이동할 수 있는 RJA 모드 및 / 또 는 

을 가리킨다. 자 유 도의 FE, 모 션 의 JAJ 독 립 적 인 AAJ 전체 수 와 동 일 하다. 자 유 도의 총 수 는 두 개의 
로봇 팔 의 경우 두 배가 된다. 

브 젝트 식별 및 IX (grasping) 및 핸 들 링 을 위한 AJS 지 원 하 기 위해, AAAA 2 차 원 이미지 
에서 이미 성 공 적 으로 자 신 들 의 경 계 를 식 별 하는, 중 첩 할 수도 있는 다 수 의 오 브 젝 트 의 에 지 를 식 별 할 수 있는 
( 들 ) 을 가리킨다. 

평 형 상태  - AAAA 가 해 지는 힘 이 평 형 상 태 를 이루는, 즉 , 순 (Get 10706) 이 없고 따라서 순 움 직 임 (06[ 
movement)9] 존 재 하지 않는, 로봇 팔 과 같은 로 봇 의 부 속 지 (3006040886) 의 목표 AAS 가리킨다. 


H 

m 
3e, 
오 
BJ 
E 
Je, 
pi 
E: 
A 

H 
f 
H 
i-e 


실행 AAZ 플래너 - 컴 퓨 터 로 제 어 될 수 있는 하나 이상의 엘리먼트 또는 시스템, 예컨대 팔 (들), 디스펜서, 
플 라 이 언스, 등 등 에 대한 실행 스크립트 또는 커 맨 드 의 시 퀸 스 를 생 성 할 수 있는 소프트웨어 기 반 의 컴퓨터 
프 로 그 램 ( 들 ) 을 가리킨다. 


음식 실행 충실도 - 인간 요 리 사 의 방 법 과 프로세스 및 단 계 와 변 수 를 주 시 하고 측 정 하 고 이 해 하는 것에 의해 
요리사 스 튜 디 오 에서 생 성 되는 레시피 스 크 립 트 를 복 제 하 여 , 요 리 사 의 기술 및 스 킬 을 에 뮬 레 이 팅 하고자 시 도 하 
도록 eui 로 봇 식 키 친 을 가리킨다. 음식 준 비 의 실 행 이 인간 요 리 사 의 것에 얼마나 가깝게 되 는 지 의 충실 
도는, "X(consistency), 컬러, 맛 , 등 등 과 같은 다양한 주관적 요 소 에 의해 측 정 될 때, eX 이 용 하 여 준비 
되는 요 리 가 인 간 이 준비한 요 리 와 얼마나 비슷하게 닮 았 는 지 에 의해 측 정 된 다. 그 개 념 은, 로 봇 식 키 친 에 의해 
준비된 요 리 가 인간 요 리 사 에 의해 준비된 것에 더 많이 가 까 울 수록, 복제 프 로 세 스 의 충 실 도 는 더 높다는 것이 
다 


음식 zu 스 테 이 지 ("요리 스 테 이 지 " 라 고도 JAA) - 표 준 화 된 
언 스 를 제 어 하기 위한 컴퓨터 명령어, 및 액션 프 리 미 티 브 를 포 함 하는 하나 이상의 미소 조작; 특정한 레 시 피 에 
대 


한 전체 음식 준비 프 로 세 스 를 총 체 적 으로 나타내는 하나 이상의 음식 준비 스 테 이 지 의 조합, 순 차 적 이거나 


- 24 — 


[0047] 


[0048] 


[0049] 


[0050] 


[0051] 


[0052] 


[0053] 


[0054] 


등 록 특허 10-2286200 


병 렬 적인 어느 하 나 를 가리킨다. 


기 하 하 적 주 몬 (660067/770 reasoning) - 특정한 볼 륨 ( ㅠ 01406) 의 실제 형상 및 사 이 즈 에 관해 추 론 하기 위해 2 차 
원 (20)/3 차 원 (30) 표면 데이터 및 / 또 는 볼륨 ] |o] 기 반 의 컴퓨터 프 로 그 램 (들) 


+ (이미지 또는 모 델 에 서 의) 특정한 기하학적 


을 가리킨다; 경계 dez 결 정 하 거나 또는 활 용 하는 능 력 은 
( 


까지 -—E(Grasp Reasoning) - 로봇 엔드 이 펙 터 (7000110 end-effector)(C-1z]x]|(gripper), 렁 크 , 등등), 또는 
심지어 엔드 이 펙 터 에 의해 유 지 되는 툴 / 유 텐 실 사 이 의 다중 접 촉 ( 점 / 면 / 볼 륨 ) 접촉 상 호 작 용 을 계 획 하 여 , 성공 
gogz 그리고 안 정 적 으로 오 브 젝 트 와 접 촉 하 고, 오 브 젝 트 를 파 지 하 고 그리고 오 브 젝 트 를 유 지 하여 그것을 3 차 
원 공 간 에 서 조 작 하기 위해, 기하학적 및 물리적 추 론 에 의 존 할 수 있는 소프트웨어 기 반 의 컴퓨터 


프 로 그 램 ( 들 ) 을 가리킨다. 


허 드 웨어 자동화 디바이스 - 사전 프 로 그 래 밍 된 단계 중 어느 것도 수 정 하는 능력 없이 사전 프 로 그 래 밍 된 단계 
를 연 속 적 으로 실행할 수 있는 고 정 된 프로세스 디바이스; 이러한 디 바 이 스 는 어떠한 조 절 도 필 요 로 하지 않는 
반 복 적 인 모 션 을 위해 사 용 된다. 
재료 관리 못 조작 - 각 각 의 재 료 를 상세히 정 의 하는 것 (사이즈, 형상, 무게, 치수, 특성 및 속 성 을 포함한), 
이 전 에 저장된 재료 상 세 (예컨대, 생선 필 렛 (15 fille) 사이즈, 계 란 의 치수, 등 등 ) 와 는 상 이 할 수도 있는 
특정한 재 료 와 관 련 되는 변 수 에 서 의 하나 이상의 설 시간 조정, 및 상이한 스 테 이 지 를 실 행 함에 있 어 서 의 재 료 에 
대한 조작 움 직 임 에 대한 프 로 세 스 를 가리킨다. 
d REGES 키친 불륜) - 표 준 화 된 풀 키친 모 듈 의 각 각 의 키친 엘 리 먼 트 를 보 관 하고, 접 근 하고, 동 작 시키 
위한 미리 AAA 공간 및 치 수 를 갖는, 키친 기 기 의 표 준 화 된 세트, 키친 me] 표 준 화 된 세트, 키친 핸 들 의 
준 화 된 세트, 및 키친 컨 테 이 너 의 표 준 화 된 세 트 를 갖는 표 준 화 된 풀 키친 모듈. 키친 모 듈 의 하 나 의 목 적 은 
x x 및 손 의 음 직 임 에 대한 상 대 적 으로 고 정 된 키친 플 랫 폼 을 제 공 하기 위해, 키친 기기, x, 핸들, 컨 테 이 
$ 것 
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a 
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mM 


d 스 = JAE, 요리사 키친 스 튜 디 오 와 가정용 로 봇 식 
이, 변화 및 편 차 의 리 스 크 를 극 소 화 하면서 키친 하 드 웨 어 의 예 측 가 능 성 을 극 대 화 하기 위해 표 준 화 된 키친 x 
을 사 용 한 다. 독립형 키친 모듈 및 통합형 키친 모 들을 포 함 하는 키친 모 들의 상이한 실 시 형 태 도 가 능 하 다. 
합 형 키친 모 듈 은 통 상 의 가 정 의 FAA 키친 영 역 에 quud. 키친 모 듈 은 적어도 두 개의 모드, 로봇 모드 
정 상 (수동) 모 드 에서 동 작 한다 
머신 Fe - 소프트웨어 컴포넌트 또는 프 로 그 램 이 자 신 의 성 능 을 경협 및 피 드 백 에 기 초 하여 향 상 시키는 기술 
을 가리킨다. 한 종 류 의 머신 학 습 은, 소 망 의 액 션 은 보 상 받고 소 망 하지 않은 액 션 은 벌 칙 을 받게 되는, 종종 
로 봇 공 학 에서 사 용 되 는 강화 항 습 이다. 다른 종 류 는 Abg 기반 Seld], 여기서는, 인간 선 생 님 에 의한 또는 
로봇 자 체 에 의한 이 전 의 솔루션, 예 를 들면, 액 션 의 시 퀸 스 가, 그 솔 루 션 에 대한 임 의 의 제 약 사 항 또는 이 유 와 
나 


그 다음 
도적 방법 및 변 환 적 (transductive) 방 


로, Mẹ, 허 용 가 능한 실행 충실도 임 계 치 내 에 서 최 적 의 레 벨 에 도 달 하 는 성 과 에 도 

d 성능 레 벨 을 달 성 하기 위한, 하나 이상의 하드웨어 기 반 의 엘 리 먼 트 를 
동 다 수 의 레 벨 에서 가 이 드 되 는, 센서 구동 컴퓨터 제어 
하에서 지 령 된 모션 시 퀸 스 를 실 행 하는 로봇 장 치 에 의한, 임 의 의 수 또는 조 합 의 그리고 다양한 레 벨 의 설 명 적 
추 상 화 (descriptive abstraction) 에 서 의 하나 이상의 거동 또는 태스크 AAS 가리킨다. 허 용 가능한 충실도 y 
계 치는 태스크 의 존 적 이며 따라서 각 각 의 태 스 크 에 대해 정 의 된 다 ("도메인 고 유 의 애 플 리 케 이 션 " 으 로도 EF 
해짐). 태스크 고 유 의 임 계 치의 부재시, 통 상 적 인 임 계 치는, AAJ 성 능 의 0.001(0.1%) 일 것이다. 


(ui 


e 로봇 기술 관 점 으 로 부 터 의 sus 실 시 형 태 에 서 , & we, 개별 작 동 에서부터 바람직한 성능 메트릭 

(desirable performance metric)& 갖는 특정한 태 스 크 를 달 성 하기 위한 직렬 및 / 또 는 병 렬 의 다중 액추에이터 

협동 모 션 (포지션 및 속 도 )/ 상 호 작 용 ( 힘 및 토 크 ) 의 시 퀸 스 까 지의 범 위 에 이르는 하나 이상의 액 추 에 이 터 에 
사 용 되 는, 성 


HH 

Ha T 
한 소 망 의 모 션 / 상 호 작용 거 동 을 달 성 하기 위해 하나 이상의 저 - 고 레 벨 의 제어 루 프 에서 
실행 파 라 미 터 (변수, 상수, 컨트롤러 및 는 
션 의 잘 정 의 된 미리 프 로 그 래 밍 된 시 퀸스 및 로 봇 의 태스크 실행 거 동 에 서 의 지각 피 드 백 의 콜렉션 
가리킨다. MS, 보다 더 고 sque (태스크 설 명 의) 추 상 화 를 갖는 점점 더 고 gue 더욱 더 복잡한 애플 
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리케이션 


Ax 
= 


전 


체 의 제어 상 태 에 있기 때문에, 분명히 더 고 레 벨 의 애 


벨 의 )0 전 
EX 으 


"ua 


지어 , 


적 으 로 


체 


CLA 


x 


의 미 하 


그 


의 연주 


즈 고 
T 71 


협 
더 ^ 레 벨 의 으로서 정의 


= 


1 


t 


$| 
X 


에 대? 


Hc 것을, 전체 피아 


© 


c 


J 


yZ oò 
pa 


Xx 
ò una 


- 


A] 
Hu 


J|J 
my 


의 태 스 크 이다. 


기 
Ees 
a 
uu 
= 


[0055] 
[0056] 


보 


Uu 
용 


] 


A 
[S] 


엘 리 먼 트 는 중간 


w 


가리킨다; 예컨대 Y 


H 
gx] 
으 


x 


) 


E 
iL 


로 그 램 ( 


임 계 치 에 기 


고 


. 저 레 벨 의 거동 
촉 / 힘 
컴퓨터 


해 접 


- 26 - 


J 


ES 


웨어 기 반 의 


그리고 더 고 레 벨 의 태스크 고 유 의 
E 


3X 


L 
ZLE 


^i 


본 적 인 
록 으로서 필 요 로 되는 


저 레 벨 의 거 동 의 
태스크 거 


레 벨 의 


ㄴ 


}+ 점 에서, 더 고 레 


1 


E 


그 
있는 하나 이상의 


al 


H 
[~ 


2- 
F 


더 


ㅣ 구 동 되 


ㅎ 


딩 
1 


u] 
행 언 어 의 
해 할 


ㅎ 


=] 


조 합 시 
A] 


기본 
어 


언 
으로 이 


1 


Lu 


e ^ 레 벨 의 미소 조작 거동 - 기 
^ 


지각 데 이 터 에 
식 에 서 의 
머 


[0057] 
[0058] 
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[0059] 모션 프 리 미 티브 - 세세한 액션 단 계 의 상이한 레 벨 / 도 메 인 을 정 의 하는 모션 액 션 을 가 리 키 는 데 , 예 를 들면, 하 
이 레벨 모션 프 리 미 티 브 는 컵 을 잡는 것일 것이고, 낮은 레 벨 의 모션 프 리 미 티 브 는 5 도 만큼 손 목 을 회 전 시키는 
것일 것이다. 

[0060] 멀 티 모달 감지 eu - 다 수 의 모드 또는 전자기 대역 또는 스 펙 트 럼 에서 감지 및 검 출 할 수 있는, 특히 3 차 원 
위치 및 / 또 는 모션 정 보 를 캡 쳐 할 수 있는 다 수 의 센 서 로 구 성 되는 감지 유 닛 을 가리킨다. 추가적인 모 드 는, 터 
] E 물리적 감 지 를 포 함 하지만, 이 들 로 제 한 되 지 는 않는다 


[0061] C(axis)9] 수 - 공간 


[0062] 과 라 미 터 - 수 치 적 값 또는 수 치 적 값 의 범 위 를 취할 수 있는 변 수 를 가리킨다. 세 종 류 의 파 라 미 터 가 특히 관 
련 된다: 로 봇 식 디 바 이 스 에 대한 명 령 어 에 서 의 파 라 미 터 ( 예 를 들면, m 옴 직 임 에 서 의 힘 또는 거리), 유 저 가 설 
정 가 능한 파 라 미 터 ( 예 를 것 대 미 디 엄 을 좋 아 하 는 것), 및 요 리 사 가 정의 


한 파 라 미 터 ( 예 를 들면, 오 


[0063] 파라미터 조정 - 입 력 에 기 초 하여 파 라 미 터 의 값 을 변 경 시키는 프 로 세 스 를 가리킨다. 예 를 들면, 로 봇 식 디바이 
스 에 대한 명 령 어 의 파 라 미 터 에 서 의 변 경 은, 재 료 의 속 성 ( 예 를 들면, 사이즈, 형상, 방위), 키친 툴 , 기기, 어 
플 라 이 언 스 의 위 치 / 방 위, 미소 조 작 의 속도 및 지 속 시 간 에 기 초 할 수 있지만, 이 들 로 제 한 되 지 는 않는다 

[0064] 페 이 로드 또는 이송 LF- 로봇 팔 이 중 력 에 대해 얼마나 많은 TAE 이 송 하고 홀 덩 할 수 있 는 지 (또는 심지어 
가 속 시킬 수 있 는 지 ) 를 , 그 엔 드 포인트 위 치 의 함 수 로서 나타낸다 

[0065] 쿨 리 직 추론 - 기 하 학 적 으로 추 론 된 데 이 터 에 의 존 할 수 있고 물리적 정 보 ( 밀 도, 텍스쳐, 통 상 적 인 기하학적 형 
태 및 형 상 ) 를 사 용 하여 추리 엔 진 ( 프 로 그 램 ) 이 오 브 젝 트 를 더 잘 모 델 렁 하고 또한 실 세 계 에 서 의, 특히 파 지 되 
고 / 되 거나 조 작 / 핸 들 렁 될 때, 오 브 젝 트 의 거 동 을 더 잘 예 측 하는 것을 HZY 수 있는 소프트웨어 기 반 의 컴퓨 
터 프 로 그 램 ( 들 ) 을 가리킨다 

[0066] 원시 데이터 - 모든 측 정 되 고 추 리 된 센서류 데이터 및 인간 요 리 사 가 요 리 를 준 비 하는 것을 주 시 하 고 / 모 니 터 링 
하는 동안 요리사 스튜디오 레시피 생성 프 로 세 스 의 일 부 로 서 수 집 되는 표현 정 보 를 가리킨다. 원시 데이터 
클록 시 간 과 같은 간단한 데이터 포 인 트 로부터, ( 시 간 에 걸친) 오븐 온도, 카메라 이미지, 3 차 원 레이저 생 


성 

어 플 라 이 언 스 / 기 기, 활 용 되는 툴 , 분 배 되는 재 료 (타입 및 양 ) 와 시기, 등 

4 수 있다. 스튜디오 키 친 이 자 신 의 AFE built-in) 센 서 로부터 시 
김 하는 모든 정 보 는 원시 데 이 터 로서 간 주 된다. 그 다음, 원시 Ae 
벨 의 이해 및 레시피 프로세스 이 해 를 생 성 하기 위해, 원시 데 이 터 를 추가적으로 타 임 스 탬 핑 


은 레벨 프 
/ 해 석 된 데 이 터 로 변 환 하 는 다른 소프트웨어 프 로 세 스 에 의해 사 용 된다. 
[0067] ZR 장치 - 로봇 센서 및 이 펙 터 의 세 트 를 가리킨다. 이 펙 터 는, 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 에 서 의 동 작 을 위한 하나 


로 를 
이상의 로봇 팔 , 및 하나 이상의 로봇 손 을 포 함 한 다. 센 서 는 카메라, 범위 센서, 힘 AAG 센 서 ) 를 포 함 하 
는데, 이들은 자 신 의 정 보 를, 이 펙 터 를 제 어 하는 프로세서 또는 프 로 세 서 의 AEE 전 송 한다. 


[0068] 레시피 요리 프로세스 - 컴퓨터 제 어 가능 디 바 이 스 가 자 신 의 환 경 ( 예 를 들면, 재료, m, 실 
스로 가득 찬 키친) AAN 시 퀸 스 화 된 동 작 을 실 행 하는 것을 허 용 하 기 위해, 프 로 그 래 밍 가능한 자동 
스 및 하드 자동화 디 바 이 스 (ard automation device)9] JAAA 대한 추 상 적 인 그리고 세 E 


를 포 함 하는 로봇 스 크 립 트 (7000110 script) & 가리킨다. 


[0069] 레시피 스크립트 - zx 키친 엘 리 먼 트 (로봇 xn 자 동 화 된 기기, 어플라이언스, 툴 , 등 등 ) 에 의한 주어진 시 
퀸 스 에 서 의 dap], 스튜디오 키 친 에서 인간 요 리 사 에 의해 준비된 것과 동일한 음 식 의 적절한 복제 및 만들기 

로 나타나야 하는 커맨드 및 실행 프 리 미 티 브 (간단히 복합 커맨드 소 프 트 웨 어 ) 의 리스트 및 구 조 를 포 함 하는 시 

간 적 시 퀸 스 로 서 의 레시피 스 크 립 트 를 가리킨다. 로 봇 식 키 친 의 컴퓨터 제어 엘 리 먼 트 에 의해 이 해 가 능 하 고 적 

한 표 현 임에도 불 구 하고, 이러한 스 크 럽 트는 시 간 에서 순 차 적 이며 음 식 을 만들기 위해 인간 요 리 사 에 의해 활 


절 
용 되는 시 퀸 스 와 등 가 이다. 
[0070] 레시피 속도 실행 - 요 리 사 의 움 직 입을 복 제 하는 것에 의해 음 식 을 준 비 함에 있어서 레시피 단 계 의 실 행 에 서 의 
타임 라 인 을 관 리 하는 것을 가 리 는 데 , 여기서 레시피 단 계 는 표 준 화 된 음식 준비 동 작 ( 예 를 들면, 표 준 화 된 ox 

된 


a-i 
기기, 키친 프로세서 등등), 미소 조작, 및 표 준 화 되지 않은 오 브 젝 트 의 요 리 를 포 함 한 다. 


[0071] 반 복 가 옹성 - 로봇 팔 / 손 이 프 로 그 래 밍 된 se 얼마나 정확하게 반 복 적 으로 리 턴 할 수 있 는 지 에 있 어 서 의 3j 


[0072] 


[0073] 


[0074] 


[0075] 


[0076] 


[0077] 


[0078] 


[0079] 


[0080] 


[0081] 
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용 가 능한 미리 설정된 마 진 을 가리킨다. 로봇 
것을 제어 메 모 리 에 서 의 기술적 명 세 가 요 구 하 
0.1 m 이내로 리 턴 하는 반 복 가 능 성 이 측 정 된 다. 


로봇 손 이 지 시 된 그리고 소 망 되 는 / 명 령 을 받 


BRY 레시피 스크립트 - 마치 요 리 사 에 의해 요 리 된 것과 동일한 최종 제 품 에 도 달 하기 위해 레 시 피 에서 요구 
되는 요리 단 계 를 반 영 하는 로 봇 을 이 용 하 여 / 하 드 자동화 실 행 의 적절한 시 퀸 스 에 관 련 되는 머 신 이 이 해 가능한 
명 령 어 의 컴퓨터 생성 시 퀸 스 를 가리킨다. 
로봇 ZAF - 레시피 요리 프 로 세 스 ( 들 ) 의 모든 양태 동안 요 리 사 의 움직임 및 활 동 을 모니 
위해 요리사 스 튜 디 오 에서 사 용 되 는, 외 부 에 류 
적 가능 마 커 가 달린 의류, 관절 외골격, 등등. 
카 메 라 의 시 야 에서 한 장 면 을 볼 수 있는, 그리고 
를 검 출 하고 quU 수 있는 소프트웨어 기 반 의 컴퓨터 프로 
도 | 


스마트 키친 FAAA- 하나 이상의 그래픽 곡 선 ( 예 를 들면 
을 준 비 하는, 하나 이상의 센 서 를 갖는 
Joe 아 이 템 ( 예 를 들면, 냄비 또는 팬 ) 을 가리킨다. 


프 트 웨어 추상화 음식 엔진 - 입력 데 이 터 를 프 로 세 싱 하고, 몇몇 형 태 의 텍스트 또는 그래픽 출력 인터페이스 
통해 다른 소프트웨어 엔진 또는 엔드 유 저 에 의해 사용될 소 정 의 소 망 하는 출력 데 이 터 의 세 트 를 생 성 하기 
4) 다 


ㅣ 제 휴 하여 동 작 하는 소프트웨어 루프 또는 프 로 그 램 의 집 합 체 로서 정 의 되는 소 프 트 위 


이 


~ 오 
모여 
P 
filo 
A 
AS 
m 
AX 


상화 소프트웨어 엔 진 은, 데이터 판 독 치 를 3 차 원 공 간 에 서 의 한 오 브 젝 트 (예컨대 테이블 상부, 요리 냄비, m 
) 에 속하는 것으로 식별, 검출 및 분 류 하기 위해, 특정한 도 메 인 의 공 지 의 소 스 로부터 크고 방대한 양 의 입력 
이 터 (예컨대, 하나 이상의 센 서 에 의해 봤을 때 3 차 원 측 정 치 의 데이터 클 라 우 드 를 형 성 하는 3 차 원 범 위 의 측 
지 ) 를 취하고, 그 다음 그 데 이 터 를 프 로 세 싱 하여 상이한 도 메 인 의 데 이 터 의 해 석 에 도 달 하는 것 (예컨대 동일 


수직 데이터 값 을 갖는 데 이 터 에 기 초 하여 데이터 를 라 우 드 에서 테이블 ru: 검출 X 인 식 하는 것, 등등 
초 점 을 맞춘 소 프 트 웨 어 이다. 추 상 화 의 프 로 세 스 는, 하나 이상의 도 메 인 으로부터 많은 데 이 터 를 취하여 더 
은 레 벨 의 공 간 에 서 의 구 조 (예컨대 기하학적 형 태 ) 를 추 리 하는 것 ( 데 이터 포 인 트 를 추 상 화 하는 것), 및 그 다 
추 리 치를 한층 더 추 상 화 하고 추 상 화 된 데 이 터 세트 중에서 오 브 젝 트 (냄비, 등 등 ) 를 식 별 하여 이 미 지 에 있는 
세계 엘 리 먼 트 를 qusc 것으로서 기 본 적 으로 정 의 되는데, 이것은 차후 추가적인 결 정 (주요 오 브 젝 트 에 대 
핸 들 렁 / 조 작 결정 등 등 ) 을 위해 다른 소프트웨어 엔 진 에 의해 사용될 수 있다. 또한, 본 출 원 에서 "소프트웨 
추상화 엔 진 "에 대한 동 의 어 는 "소프트웨어 해석 엔진" 또는 심지어 "컴퓨터 소프트웨어 프로세싱 및 해석 


리 
태스크 추론 - 태스크 설 명 을 분 석 할 수 있고, 태스크 설 명 에서 gens 
그것을 4 는 하드 자동화 시스템) dx 분 


gu 


델 이 자 신 의 내 부 의 오 브 젝 트 를 검 
및 ssp] 하기 위해, 센서류 
사 용 하여 그 모든 표면 및 볼 륨 의 시 변 3 차 원 모 델 을 생 성 할 수 있는 소프트웨어 기 반 의 컴퓨터 프 로 그 램 ( 들 ) 을 


3 차 원 ep 오 그 젝트 모델링 R 이해 - 모든 표면 및 ege pe did z 
H 및 


토크 배터 - 로봇 부 속 지에 가 해 지는, 방향 및 크 기 를 포 함 하는 비틀림 힘 (+0510 1『0『06) 을 가리킨다. 


꼴 륭 이 있는 LHAE(Volmetric Object) 추 리 (엔진) - 오브젝트 식별 및 분류 프 로 세 서 에서 보 조 하기 위해, 
기하학적 데이터 및 에지 정 보 뿐만 아니라 센서류 데 이 터 (컬러, 형상, 텍스트, 등 등 ) 을 사 용 하여, 하나 이상의 
오 브 젝 트 의 3 차 원 성 의 식 별 을 허 용 할 수 있는 소프트웨어 기 반 의 컴퓨터 프 로 그 램 ( 들 ) 을 가리킨다. 


도 1 은 , 로봇 하 드 웨 어 (robotics hardware; 12) 및 로봇 소 프 트 웨 어 (70001105 software; 14) 를 갖는 로 봇 식 음 
식 준비 hod iE food preparation kitchen; 10) 전 체 를 예 시 하 는 시스템 도 면 이다. 전체적인 ERA 음 
^| 준비 키 친 (10 음식 준 비 를 위한 로봇 기 능 을 수 행 하도록 함께 동 작 하 는 로 봇 식 음식 준비 하 드 웨 어 (12) 
및 로 봇 식 음식 준비 소 프 트 웨 어 (14) 를 포 함 한 다 . 로 봇 식 음식 준비 하 드 웨 어 (12) 는 , 표 준 화 된 키친 모 듈 (18) 
(이것은 일 반 적 으로 하나 이상의 ANE 갖는 기 구 가 구 비 된 환 경 에서 동 작 한다), 멀 티 모달 3 차 원 센 서 (20), 로 
X 팔 (22), 로봇 손 (24), 및 캡 쳐 용 글 로 브 (26) 의 다양한 동작 및 움 직 임 을 제 어 하 는 컴 퓨 터 (16) 를 포 함 한 다 . 
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[0082] 


[0083] 


[0084] 


[0085] 


등 록 특 허 10-2286200 


로 봇 식 음식 준비 소 프 트 웨 어 (14) 는 , 음 식 을 준 비 함에 AAAA 요 리 사 의 움 직 임 을 캡 쳐 하고 로봇 팔 및 손 을 
통해 요 리 사 의 움 직 임 을 복 제 하 여 , 음 식 이 인간 요 리 사 에 의해 준비된 것처럼 동일한 또는 실 질 적 으로 동일한 
맛 을 낼 동일한 결과 또는 실 질 적 으로 동일한 결 과 ( 예 를 들면, 동일한 맛 , 동일한 냄새, 등 등 ) 의 음 식 을 획 득 하 
기 위해, 로 봇 식 음식 준비 하 드 웨 어 (12) 와 함께 동 작 한 다. 


봇 식 음식 준비 소 프 트 웨 어 (14) 는 , 멀 티 모달 3 차 원 센 서 (20), 캡 쳐 용 모 듈 (28), 캘 리 브 레 이 션 
고 리 즘 모 듈 (32), 복제 모 듈 (34), 3 차 원 spa 시 스 템 을 갖는 품질 체크 모 듈 (36), 및 동일 결과 모 듈 (38), 학 
캡 쳐 힌 


도 
으 
uu 
$ 모 듈 (40) 을 포 함 한 다. 캡 쳐 용 모 듈 (28) 은 , 요 리 사 가 음 식 을 준 비 할 때 요 리 사 의 움직 
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2 는 , 요 리 사 의 레시피 프로세스 및 움 직 임 을 복 제 하는 것에 의해 요 리 를 준 비 하 기 위한 가정 
2] 


로봇 £8 시 스 템 의 제 1 실 시 형 태 를 es 


에 
lo 
ku 
m 
re 
o, 
ou 


("가정용 로 봇 식 키 친 "으로 또한 칭 해 짐 ) 으 로 전 달 하는 요리사 키 친 (44)(" 요 리사 스튜디오 키친 
짐 ) 을 포 함 한 다. 하 나 의 실 시 형 태 에서, 요리사 키 친 (44) 및 로 봇 식 키 친 (48) 양 자 는, 음식 준 비 의 정확한 복제 
모듈", "ERĄ 키친 볼륨", 또는 " 


모 키 
사 용 하는데, 이것은 요리사 키 친 (44) 에 서 준비된 음 식 과 로봇 
] A 요 


모듈", 또는 "키친 볼 륨 " 으 로 또한 칭 해 짐 ) 
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! 서 류 디 바 이 스 를 갖는 로봇 글로브 또는 코 스 틈 을 
친 (50) 은 다양한 컴퓨팅 기 능 을 제 어 하 기 위한 컴 퓨 터 (16) 를 포 함 하는 퓨 

2# (6549 센 서 로 부터 하나 이상의 소프 

메 모 리 (52), 및 로 봇 식 요 리 용 엔 진 ( 소 프 트 웨 어 )(56) 을 포 함 한 다. 로 봇 식 
레시피 추상화 및 시 퀸 스 화 모듈 X 

동 작 하는데, 로 봇 식 키 친 (46) 을 

(48) 의 컴 퓨 터 (16) 는 , 로봇 팔 및 손 
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위한 하드 자동화 모 듈 (62), 및 
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봇 식 키 친 (50) 은 , 요 리 사 의 요 리 하는 움 직 임 을 dé 및 
, 및 지정된 어플라이언스, 기기 및 툴 을 갖는 로 봇 식 ㅋ 
환 


~ 
설 계 된 다. 요리사 키 친 (44) 은 컴퓨팅 키친 
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김 E 
리 사 (49) 의 움직임 및 레시피 프 로 세 스 를 소프트웨어 레시피 파 일 로 메 모 리 (52) 에 기 
파 일 은, 인 터 넷 에 연결된 무선 네트워크 및 / 또 는 유선 네 트 워 크 를 비롯한 통신 
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할 수 있거나 또는 유 저 는, 

를 수 신 하는 멤 버 로서 요리사 키 친 (44) 에 가 입 할 수 있다. 가정용 
주거용 가정, 레스토랑, 및 유 저 (60) 가 음 식 을 준 비 하도록 키 친 이 구 축 되는 다른 징 
^| z34 컴퓨팅 키친 환 경 으로서 기 능 한다. 가정용 zX 키친 시 스 템 (48) 은 , 요리사 스튜디오 시스템 
4) 으 로 부 터 의 수 신 된 소프트웨어 레시피 파 일 에 기 초 하여 요 리 사 의 요 리 하는 액션, 프로세스 및 움 직 임 을 복 
하기 위한 하나 이상의 로봇 os 및 하드 자동화 디 바 이 스 를 갖는 로 봇 식 요 리 용 엔 진 (56) 을 포 함 한 다. 
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} 
연주 
ZWl(teach-playback 575160) 을 나타낸다. 요리사 스 튜 디 오 (44) 가 전 문 적 으로 요 리 된 음 식 을 3 
o 


4 
고 충 실 도 프로세스 모 델 을 생 성 하는 동안, 로 봇 식 키 친 (48) 은 요리사 eed 
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[0086] 


[0087] 


[0088] 


[0089] 


[0090] 
[0091] 


[0092] 
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해 생 성 되는 레시피 스 크 립 트 에 대한 실 행 / 복 제 엔 진 / 프 로 세 스 
(performance fidelity) 및 성 공 / 보 장 을 증 가 시키기 위한 수 단 이 


레시피 실 행 에 대한 다양한 레 벨 의 충실 

의 이 들 의 상 관 에 의 존 한 다 (물론 재료 

하 나 에서는 인간 요 리 사 에 의해 준비된 

한편 대향 단 에 서 의 음 식 은, 품 질 (너무 Y 

하여 또는 심지어 건 강 과 관 련 하 여 ( 살 모 넬 라 균 에 노 출 된 치 킨 / 돼 지 고 기와 같은 덜 익힌 고기 등등) 하나 이상의 
x o 


wh SE 기기 사이 


실질적인 또는 치명적인 결 함 을 가질 수 있다. 
동일한 하 드 웨 어 와 센서 및 요리사 스튜디오 요리 프로세스 동안 기 록 되었던 요 리 사 에 의한 것과 유사한 움직임 
및 프 로 세 스 를 복 제 할 수 있는 작동 시 스 템 을 갖는 로 봇 식 키 친 이 더 높은 충 실 도 의 성 과 를 나타낼 가 능 성 이 sl 
다. 여기서 관 련 이 있는 것은, 셋 업 이 동 일 해야 한다는 것이고, 이것은 비용 및 볼륨 관 련 성 을 갖는다. 그러나, 
ZRA 키 친 (48) 은 보다 표 준 화 된 컴 퓨 터 에 의해 제 어 되지 않는 또는 컴 퓨 터 에 의해 모 니 터 링 되는 엘 리 먼 트 ( 센 
서를 갖는 냄비, 오 븐 과 같은 네 트 위 크 화 된 어플라이언스, 등 등 ) 를 사 용 하여 여전히 구 현 될 수 있어서, 더 복잡 
한 실행 모 니 터 링 을 허 용 하기 위해서는 더 많은 센서 기 반 의 이 해 를 필 요 로 하게 된다. 이제, 주요 엘 리 먼 트 ( 정 
확 한 양 의 재료, 요리 온도, 등등) 및 프 로 세 스 ( 블 렌 더 가 로 봇 식 홈 키 친 에서 이 용 가 능 하 지 않은 경 우 의 교 반 기 
/ 짓 이기는 S (asher)9| 사 용 ) 에 관해 불 확 실 성 이 증 가 했기 때문에, 요 리 사 로 부 터 의 것과 동일한 성 과 를 가질 
보 장 은 의 심 할 여지 없이 더 낮아질 것이다 
본 개 시 에서는, 로 봇 식 키 친 과 커 플 링 되는 요리사 스 튜 디 오 (44) 의 관 념 이 일반적인 개 념 이 다 는 것을 강 조 한 다 
로 봇 식 키 친 (48) 의 레 벨 은, 저 멀리, 환경 센서 및 팔 의 세 트 를 갖춘 홈 키 친 으로부터, 저 멀리, 팔 과 유 기 적 으 
로 관련된 모션, 둘 과 어플라이언스 및 재료 공 급 의 세 트 가 요 리 사 의 레 시 피 를 거의 동일한 형 태 로 복 제 할 수 
3 3 o |u. 논 쟁 될 유일한 변 수 는, 품질, 외관, 맛 , 식 용 적합 


F, recipe-outcome ^ F. studio[ 1l E, P, ’ M, v) +F, robkitl Ep L Re P, mf) 


여기서  Faugo 7 요리사 스 튜 디 오 의 레시피 스크립트 충실도 
Froot = 로 봇 식 키 친 에 의한 레시피 스크립트 실행 


l= 재료 

E = 기기 

『 = 프로세스 

M = 방법 

V= 변 수 (온도, 시간, 압력, 등등) 
E= 기기 충실도 


R.- 복제 충실도 
P= 프로세스 모니터링 충실도 

상기 식은, 로 봇 을 이 용 하 여 준비된 레 시 피 의 성 과 물 이, 인간 요 리 사 가 준 비 하여 서 빙 할 것 (.60660060077 에 매치 
하는 정 도 를, 사 용 된 재 료 (1), 요리 프로세스 동안 모든 주요 변 수 (\) 를 적절히 캡 쳐 하 는 것에 의해 요 리 사 의 
프로세스?) 및 PAME 실 행 하 는 d 이 용 가 능한 기기); 및 적절한 재 료 (1) 의 사용, 요리사 스 튜 디 오 에 서 의 
것과 비 교 한 로 봇 식 키 친 에 서 의 기기 충 실 도 의 AAE), 레시피 스 크 립 트 가 ERA 키친 에서 복 제 될 수 있는 레 
AR), 및 가능한 최고 프로세스 모니터링 exo ws] 위해 보 정 식 액 션 을 모 

력 과 필 요 성 이 어느 정 도 까지 존 재 하 는 지 에 의해 주로 구 동 되는 함 수 (]%61) 에 의한 로 봇 식 레시피 스 크 립 트 의 
복 제 / 실 행 프 로 세 스 를 로 봇 식 키 친 이 얼마나 나타낼 수 있 는 지 에 기 초 하여, 요리사 스 튜 디 

레 시 피 가 적절히 캡 쳐 되고 표 현 되 었던 sue] 관 련 시 킨다. 


함수 (0510010) 및 (Fasc, 상수, 변수, 및 임 의 의 JAA 알고리즘 관 계 를 갖는 선형 또는 비선형 함 수 식 의 


임 의 의 조 합 일 수 있다. 양 함 수 에 대한 이러한 대수 표 현 에 대한 예가 가능할 수 있을 것이다. 
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[0093] 


[0094] 


[0095] 
[0096] 


[0097] 


[0098] 


[0099] 


등 록 특 허 10-2286200 
Fstuaio7 | (fct. sin(Temp)) + E (fct. Cooptop1*5) + P(fct. Circle(spoon) + V (fct. O.5*time ) 


는 재 료 의 온도, 재 료 가 특정 스테이션 
특정한 증 가 을 로 가 열 될 수 있는 속도, 및 소 정 의 진폭 및 주 기 의 원형 dip 스푼 
이 얼마나 $ed 수 있 는 지 에 관 련 된 다는 것, 유 지 될 준비 xa^ 충 심 도 를 위해 인간 요 리 사 의 속 


i ey 


Frobkit= E, (Cooktop2, Size) + | (1.25*Size + Linear(Temp)) + R«(Motion-Profile) + Pmr (Sensor- 


Suite Correspondence) 


로 봇 식 키 친 에 서 의 복제 프 로 세 스 의 충 실 도 를 기 술 하 는 것은, 특정한 요 리 용 영 역 에 대한 어플라이언스 타입 및 
레 이 아 웃 과 가 열 용 엘 리 먼 트 의 사이즈, 시 어 링 되어 요 리 되 고 있는 재 료 의 사 이 즈 와 온 도 ( 더 두꺼운 스 테 이 크 는 
더 많은 요리 시 간 을 필 요 로 한다), 또한 동시에 시 어 링 또는 무스 치 기 (004656-06811708) 와 같은 특정 단 계 으 
임 의 의 교반 및 담 그 기 (bathing) 모 션 의 모션 프 로 파 일 을 유 지 하 는 것, 및 로 봇 식 키 친 과 요리사 스 튜 디 오 에 서 
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제 공 하여, 키친 활 동 의 시 각 적 인 
치수 및 오 브 젝 트 를 평 가 하게 된다. 리 트 랙 터 블 안전 유 리 (68) 는 로 봇 식 키친 
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다른 위 험 으로부터 보 호 하기 하기 위해, 안전 유 리 를 로 봇 식 키친 주 위 로 펼친다. 로 봇 식 음 
식 준비 엔 진 (56) 은 , 요리사 스튜디오 시 스 템 (44) 으 로부터 이 전 에 전 송 된 소프트웨어 레시피 파 일 을 검 색 하기 
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JANA 프 로 세 스 를 실 행 하 도록 구 성 된 다 . 로봇 팔 (70) 및 로봇 손 (72) 의 조 합 은 요 리 를 준 비 함에 있어서 요리 
사의 정확한 움 직 임 을 복 제 하 도록 기 능 하여, 그 결과, 결 과 적 으로 나타나는 음 식 은 요 리 사 에 의해 준비된 그 음 
식과 동 일 한 (또는 실 질 적 으로 동일한) 맛 을 낼 것이다. 표 준 화 된 요 리 용 기 기 (74) 는 로 봇 식 키 친 (50) 의 일부로 
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도 58 는 요리사 스튜디오 a 시피 생성 프 로 세 스 를 예 시 하는 mmo], 로 봇 식 키 친 에 대한 레시피 명령어 4 

립 트 를 생 성 하기 위해 확 장 된 멀 티 모 달 감 지 의 사 용 을 지 원 하 는 여러 주요 기능 블 록 을 나타낸다. 센서 인터 
이스 모 듈 (148) 을 통해 a 이 터 를 수 집 하기 위해, 냄 새 (124), 비디오 8 적외선 스캐너 및 거 리 측 정 
(128), 입 체 (또는 심지어 3 안 의 ({710004181)) 카 메 라 (130), 888] 글 로 브 (132), 유 기 적 으로 연결된 레이저 스 
너 (134), 가상 세계 고 글 (136), 마 이 크 (138) 또는 외골격 모션 수 트 (140), a2 $ 음 성 (142), 터치 센 서 (144) 
심지어 다른 형 태 의 유저 입 력 (146) 과 같 은 (그러나 이 들 로 제 한 되 지 는 않는), 센 서 의 멀 티 모 달 로 부 터 의 센서 
이 터 가 사 용 된다. 가능한 인간 유저 입 력 ( 예 를 들면; 요리사; 터 치 스 크린 및 음성 입 력 )(146) 을 포 함 하 는 데 
터 가 획 득 되어 필 터 링 되 고 (150); 그 후, 머신 고 유 의 레시피 생성 Sues 채우기 위해 사 용 되 는 데 이 터 를 
생 성 하기 위해, 이 소프트웨어 프 로 세 스 가 시간 및 공간 데 이 터 를 활 용 한다. 센 서 는 인간 위치 및 / 또 
n 않을 수도 있고 대신 표 준 화 된 로 봇 식 키친 1509148] 다른 오 브 젝 트 의 위 
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수 (온도, 덮개 유무, 교반, 등등), (vii) 시 간 적 ( 시 작 / 종 료 , 타입) 분포, (viii) 
; i 및 (ix) 요리 시 퀸스 및 프로세스 추상화 모 듈 (158) 을 통한, 
(타입, 양 , 준비 상태, 등 등 ) 와 같은 정 보 를 생 성 한 다 (그러나 이들 모 듈 에만 제 한 되 지는 않는다). 


형 을 통해, (단지 로봇 팔 에 대한 것만 아니라, 재료 디스펜서, 
유의 레시피 명 령 어 의 세 트 를 생 성 하 기 위해 사 용 되 는 데 , 레시피 명 령 어 는 , 
의 중 첩 하 는 태 스 크 의 스 크 립 트 로 서 편 제 된다. 이 레시피 스 크 립 트 (162) 는 
에서 전체 원시 데이터 세 트 (164) AA 저 장 되고 ERA 키친 인터페이스 모 듈 (168) 을 통 
해 원격 로 봇 식 요 리 용 스 테 이 션 이 액 세 스 할 수 있게 또는 그래픽 유저 인 터 페 이 스 (graphical user interface; 
간 유 저 (170) 가 액 세 스 할 수 있게 만들어진다. 
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도 bbic, 교 수 / 재 생 프 로 세 스 (176) 를 갖는 표 준 화 된 요리사 스 튜 디 오 (44) 및 로 봇 식 키 친 (50) 의 하 나 의 ANA 
dee 예 시 하 는 | 교 수 / 재 생 프 로 세 스 (176) 는 , 기 록 되 고 모 니 터 링 되 는 (182) 동안 요리사 스튜디오 it 

기 기 (74) 의 세트 및 레 시 피 에 의해 요 구 되는 재 료 (178) 를 사 용 하여 요 리 를 만들기 위해, 요 리 사 가 레시피 A 
male 실 행 하게 되는 요리사 스 튜 디 오 (44) 에 서 의 요 리 사 의 레시피 구현 프 로 세 스 / 방 법 / 스 킬 (49) 을 캡 쳐 하는 
단 계 를 설 명 한 다 . 원시 센서 데 이 터 는 run ( 재 생 을 Jen 기 록 되고 상이한 추상화 레 벨 에 있는 정 보 ( 사 용 되 
는 툴 / 기 기, 활 용 되는 기술, 시 작 되 고 / 종 료 되는 시 간 / 온 도, 등 등 ) 를 생 성 하기 위해 또한 프 로 세 싱 되며, 그 후, 
로 봇 식 키 친 (48) 에 의한 실 행 을 위해 1 시피 sc e 생 성 하 기 위해 사 용 된다. 


) 은 레시피 복제 od 관 여 하 는데, 그 프 로 파 일 은 키 친 이 표 준 화 된 타 입 인지 또는 oit 
준 화 되 지 않은 타 입 인 지 의 여 부 에 의 존 하며, 표 준 화 의 여 부 는 프 로 세 스 (186) 에 의해 체 크 된 다. 
로 봇 식 키친 실 행 은, 유 저 가 이 용 가 능 한 키 친 의 타 입 에 의 존 한다. 로 봇 식 키 친 이 요리사 스 튜 디 오 에서 사 용 되 는 
동 일 한 / 동 등 한 기 기 를 사 용 하 면 , 레시피 복제 프 로 세 스 는 주로, 원시 데 이 터 를 사용 
피 스크립트 실행 프 로 세 스 의 일 부 로 서 재 생 하 는 프 로 세 스 이다. 그러나, 키 친 이 (이상적인) 표 
엔 진 ( 들 ) 은 , 유사한 단계별 결 과 (sinilar step-by-step result)E 달 성 하 도록 노 
AUSE 생 성 하기 위해 추 상 화 된 데 이 터 에 의 존 해 야 할 것이다. 


리 프 로 세 스 가 모니터링 프 로 세 스 (194) 를 통해 로 봇 식 키 친 의 모든 센서 유 닛 에 의해 i 적 으 로 모 니 터 렁 되 
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기 때문에, 71319 (known) 스튜디오 기 기 (196) 가 사 용 되 는지 또는 혼 합 된 / 전 형 적 이 지 않 

7]|7](non-chef studio equipment: 198) 이 사 용 되 는 지 의 여 부 에 무 관 하게, 시 스 템 은 es 로 세 스 Fem 
0) 에 의 존 하 여 필 요 에 따라 수 정 될 수도 있다. 표 준 화 된 키 친 의 하 나 의 실 시 형 태 에 서 , 원시 데 이 터 는 통 상 적 으 
로 요리사 스튜디오 use 기 기 를 사 용 하여 실행 모 듈 (188) 을 통해 재 생 되며, 예 상 되는 유일한 조 정 은 스크립 
EJ 실 행 에 서 의 적 응 (202)( 소 정의 HAE 반 복 하 는 것, 소 정 의 HAE 돌아가는 것, AAS 느리게 하는 것 등 
등 ) 인 데 , 학 습 된 데이터 세 트 와 재 생 되는 데 이 터 세트 사이 에 일 일 대 응 관 계 가 존 재 하기 때 문 이 다. 그러나, 
표 준 화 되지 않은 키 친 의 경우, 요리사 스 튜 디 오 (44) 의 것과는 상이한 이 용 가 능한 툴 / 어 플 라 이 언 스 (192) 또는 러 
시피 스 크 립 트 로 부 터 의 측 정 된 편 차 (고기 pee 너무 느림, Wg 핫 스 팟 이 oou) €m 태우고 있음, 등 등 ) 를 
적 합 시키기 위해서는, ASA] 실제 레시피 자체 및 그 것 의 실 행 을 레시피 스크립트 수정 모 듈 (204) 을 통해 수 
A 및 적 웅 시켜야 할 가 능 성 이 아주 높다. 전체적인 레시피 스크립트 진 행 은 유사한 프 로 세 스 (206) 를 사 용 하여 
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모 니 터 렁 되는데, 이것은 요리사 스튜디오 기 기 (208) 가 사용되고 있는지 또는 혼 합 된 / 전 형 적 이 지 않은 키친 기기 
(210) 가 사용되고 있 는 지 의 여 부 에 의 존 하여 상 이 하다. 

[0111] 표 준 화 되지 않은 키 친 은 , 스튜디오 키 친 에 서 사 용 되 는 것을 반 영 하는 능력 및 기 기 를 구 비 하 는 표 준 화 된 로 봇 식 
키 친 을 사 용 하는 것과 비 교 하 여 , 인간 요 리 사 가 만든 요 리 와 비슷할 가 능 성 이 낮다. 물론, 최 종 적 인 주관적 결 
정은 맛 을 보는 인 간 (또는 요 리 사 ) 의 ae, 이것은 (주관적인) 품질 결 정 (214) 을 따르는 품질 평 가 (212) 이 
다. 

[0112] 도 56 는 , 인간 요 리 사 에 의한 요리사 스튜디오 레시피 워크 쓰 루 (\31- ㅁ 1704814) 의 일 부 로 서 레시피 스크립트 생 
J 프 로 세 스 의 구조 및 흐 름 에 관 련 되는 레시피 스크립트 생성 및 추상화 엔 진 의 spe] 실 시 형 태 (216) 를 예시 
하는 블 록 도 이다. 제 1 단 계 는 , 중앙 컴퓨터 시 스 템 에 의해 입 력 되고 필 터 렁 되는 것 및 또한 메인 프 로 세 스 (21 
DA 의해 타 임 스 탬 핑 되는 것이, 요 리 사 로 부 터 의 인 간 공 학 데 이 터 ( 팔 / 손 위치 및 속도, q8 손가락 데이터, 


리 햄 
, 냉장고, 디스펜서, 등 등 ) 의 상 태 이 든 , 특정 AP 
스 또는 툴 ( 냄 비 / 팬 , 주 걱 (6031413), 등등) 럼 
기 기 ( 카 메라, 레이저, 구 조 화 된 광 시스템, 등 등 을 포 함 함 ) 에 의해 수 집 되 는 2 차 원 및 3 차 원 데 이 터 이 든 간에, 
요리사 스 튜 디 오 (44) 에 서 측 정 가능한 모든 이 용 가 능 


[0113] 데이터 프로세스 매핑 알 고 리 즘 (220) 은 , 프로세스 액 션 이 발 생 하고 있는 RR 및 / 또 는 오븐, 냉장고, 등등) 
결 정 하기 위해 더 간 단 한 ( 통 상 적 으로 단 인 단 위 의) 변수 , 간 헐 적 이든 또는 연 속 적 이든 간에, A 


-9. 

용 되고 있는 임 의 의 아 이 템 / 어 플 라 이 언 스 / 기 기에 용도 태그 
료 추가 등 등 ) 를 특정 시간 기 간 에 관 련 ㅅ 

었 는 지 를 ( 타 임 스 탬 핑 된 
ㅎ ES 


게 만들어진 


/7 
ㅣ 


[0114] 데이터 추출 및 매핑 프 로 세 스 (224) 는 , (예컨대 단 안 / 싱 글 렌 즈 의 카 메 라 로부터) 2 차 원 정 보 를 취하는 것 및 그 
로부터 주요 정 보 를 추 출 하 는 것에 주로 집 중 된 다. 각 각 의 연 속 적 인 이 미 지 로부터 중요한 그리고 더 추 상 화 된 
설 명 적 정 보 를 추 출 하기 위해, 여러 알 고 리 즘 의 프 로 세 스 가 이 데 이 터 세 트 에 적 용 되어야 한다. 이러한 프로세싱 
단 계 는 , 에지 검출, 컬러 및 텍스쳐 매핑, 및 그 다음, 데이터 감소 및 추상화 프 로 세 스 (226) 로 부터 추 출 되 는 
오브젝트 매칭 정 보 (타입 및 사 이 즈 ) 에 커 플 렁 되는, 이 미 지 에 서 의 도메인 지 식 을 사 용 하여, 다시 데이터 감소 
및 추상화 프 로 세 스 (226) 로 부터 추 출 되는, ( 기 기 의 아 이 템 이든 또는 재 료 이든 등 등 이든 간에) 오 브 젝 트 의 식별 
및 위 치 를 허 용 하여, 이 미 지 에 서 의 아이템 및 상 태 (및 그것을 설 명 되는 모든 관련 변 수 ) 를 특정한 프로세스 단 
계 ( 프 라 이 하기, 끊 이 기, 컷팅, 등 등 ) 에 관 련 시키는 것을 허 용 하 는 것을 포 함 할 수 있 다 (그러나, 이 들 로 Ag 
지는 않는다). 이 데 이 터 가 추 출 되어 특정한 시 점 에 특정한 이 미 지 와 관 련 되면, 그것은 레시피 스크립트 생성 


프 로 세 스 (222) 로 전 달 되어 레시피 내의 ATS 및 단 계 를 정 형 화 할 수 있다. 
IL 


[0115] 데이터 감소 및 추상화 
그 들 로부터 주요한 기하 


엔 진 (소프트웨어 루 틴 의 세 트 )(226) 은 , 더 
Spo 

포인트 클 라 우 드 로부터 특정 dep 레 시 피 에 중요한 
되 


이터 특정한 작 Xkt(workspace) VE 추 출 하 는 것이다 

일단 데 이 터 세 트 가 AAAA (trimmed), 템플릿 매 칭 으로 알려진 프 로 세 스 에 의해 주요한 기하학적 피 쳐 가 식별 

될 것이고; 이것은, 테 이 블 탑 , 원통형 냄비 및 A, 팔 및 손 위치, 등 등 으로서의 이러한 아 이 템 의 식 별 을 허용 

한다. 일단 통 상 적 으로 알 려 진 (템플릿) 기하학적 엔 티 티 가 데 이 터 세 트 에서 결 정 되면, 오브젝트 식별 및 매 칭 의 

z "E 진 행 하고, 모든 아 이 템 의 적절한 AAF 
z 


"et 
로 세 스는 모든 아 이 템 (냄비 대 oos 
(dimensi0nality)( 냄 비 또는 팬 의 사이즈, 등 및 

A 모델 내에 모든 아 이 템 을 배 치 한 다. 그 다음, 모든 이러한 


생성 엔 진 (222) 으 로 공 급 되기 이 전 에 , 데이터 추출 및 매핑 엔 진 (224) 과 또한 공 유 된다. 


, 


[0116] 레시피 스크립트 생성 엔진 프 로 세 스 (222) 는 모든 변수 데이터 및 세 트 를, 각 각 의 내 
Z(H] (prepping), 데 치 기 (613000108), 프라이, 세척, 플 레 이 팅 등등) 및 프로세스 는 
된 그리고 순 차 적 인 요 리 용 스 크 립 트 로 융 합 하 는 ( 혼 합 하 는 / 결 합 하 는 ) 것을 담 당 하 는데, 그 구 조 화 된 그리고 c 
저 
적 


ㅇ 


차 적 인 요 리 용 스 크 림 트는, 나중에, 프로세스 완료 및 전체적인 요리 시 간 과 요리 진 척 도 에 기 초 하여 동 기 화 되 
는 로 봇 식 키친 머신 실 행 가능 커맨드 스 크 립 트 로 변 환 될 수 있다. 데이터 응 합 은, 각 각 의 ( 요 리 용 ) 프로세스 
단 계 를 취하는 능력 및 실행될 단 계 의 시 퀸 스 를, 적절히 관련된 엘 리 먼 트 (재료, 기기, 등등), 프로세스 단계 동 
안 사용될 방법 및 프로세스, 및 적절한 진 척 도 및 실 행 을 검 증 하기 위해, 관련된 주요 제어 변 수 (설정된 오 븐 / 
x 온 도 / 설 정치) 및 모니터링 변 수 ( 물 또는 고기 온도 등 등 ) 로 채우는 것을 적어도 수 반 할 것이지만, 이 들 로 
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전적으로 제 한 되 지 는 않을 것이다. 그 다음, 융 합 된 데 이 터 는, mam 설 명 하는 단 계 의 세 트 ( 잡 지 에 서 의 레시피 
와 비 슷 함 ) 를 닮 을 것이지만 프 로 시 져 의 임 의 의 한 포 인 트 에 서 의 요리 프 로 세 스 의 각 각 의 엘 리 먼 트 (기기, 재료, 
프로세스, 방법, 변수, 등 등 ) 와 관 련 되는 훨씬 더 큰 세 트 의 변 수 를 갖는 구 조 화 된 순차적 요 리 용 스 크 림 트로 
결 함 된다. 최종 단 계 는, 이 순 차 적 인 요 리 용 스 크 립 트 를 취하여 그것을, 로 봇 식 키 친 (48) 내의 머 신 / 로 봇 / 기 기 
의 세 트 에 의해 변 환 가능한 동 일 하게 구 조 화 된 순차적 스 크 립 트 로 변 환 한다. 자 동 화 된 레시피 실행 및 모니터링 
단 계 를 실 행 하기 위해 로 봇 식 키 친 (48) 이 사 용 하는 것은 이 스 크 립 트 이다 


[01171 모든 원 시 ( 프 로 세 싱 되지 않은) 데이터 및 프 로 세 싱 된 데 이 터 뿐만 아니라 관련된 스 크 립 트 (구조 순차적 
Aue 스크립트 및 머신 실 행 가능 요 리 용 ue 스크립트 양 자 ) 는 데이터 및 프로파일 저장 유 
(228) 에 저 장 되고 타 임 스 탬 핑 된다. 유 저 가 GUIE 통해 선택할 수 있고 로 봇 식 키 친 으로 하여금 자 
및 모니터링 엔 진 (230) 을 통해 소 망 의 JAJE 실 행 하 게 할 수 있는 것은 이 데 이 터 베 이 스 로부터 유 래 하 는데, 
자 동 화 된 실행 및 모니터링 엔 진 (230) 은 , 완 벽 하 게 AMAAN lated) 서 빙 되 는 요 리 에 도 달 하기 위해, 자기 자 
신의 내 부 의 자 동 화 된 요리 프 로 세 스 에 의해 연 속 적 으 로 모 니 터 렁 되며, 자기 자 신 의 내 부 의 자 동 화 된 요리 프로 
ASA 의해 생 성 되고 ERA 키친 엘 리 먼 트 에 의해 구 현 되 는 스 크 립 트 에 대한 필요한 적응 및 수 정 을 갖는다. 
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를 구 비 시 키 더 라 도 ( 양 손 에 대해 30 이상의 DoF[Degree of Freedom; 자 유 도 ] 이 며 착 용 하 고 사 
! 2), 모든 관절 JAJ 간단한 모션 기 반 의 재 생 은 성공 
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ES ~ 
프 로 세 스 는 반 복 적 이며 요리사 스 튜 디 오 로부터 요 리 사 가 가르친 모션 프 로 파 일 (hef-taught motion- 
profile) 다 수 의 시 도 에 기 초 하는데, 이것은 그 다음 실 행 되어, 허 용 가 등 한 실행 시 퀸 스 가 달 성 된 것으로 보 
여 질 수 있을 때 까지, 오프라인 학습 알 고 리 gi sis aeda de Qoo 지소 우지 einst qute 
E 
K 


소프트웨어 저 장 소 ) 는 , HRY 키친 A ad A ciim 


계 ) 을 필 요 로 하는 메인 재 


i 


~ 
위한 모든 필요한 엘 리 먼 트 로 ( A 
a 손 바 닥 에 대해 EIE au 센 서 (근접, 터치 접촉 위 치 / 접 촉 힘 ) 를 갖는 글 로 브 를 착 용 했지 
유사한 센서 타 입 을 모 


프 로 파 일 을 생성, 수정 및 
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[0120] 로 봇 식 키친 요리 프 로 세 스 의 오브젝트 조 작 부 (키친 환 경 에 서 의 오 브 젝 트 의 상 호 작 용 식 조작 및 핸 들 링 을 위한 
로 봇 식 레시피 스크립트 실행 소프트웨어 모 듈 )(252) 는 하 기 에 서 더 상세히 설 명 된다. 로 봇 식 레시피 스크립트 
데 이 터 베 이 스 (254)( 이 것은 데 이 터 를 원시 형태, 추 상 화 된 요리 시 퀸스 형태 및 머신 실 행 가능 스크립트 형 태 로 

gu 


m T 
포 함 한 다 ) 를 사 용 하 여 , 레시피 스크립트 실행기 모 듈 (256) 은 특정 레시피 4 
생 모 들 (258) 은 구성 커 맨 드 를 dese 로 

그러면 로봇 팔 시스템 컨 트 롤 러 (270) 는 필 


단 계 를 통해 진 행 한 다. 구성 재 
및 손 ) 컨 트 롤 러 (270) 로 전 달 하는데, 
/ 관 절 토크, 등등) 값 을 에 뮬 레 이 팅 하 


팔 시 스 템 ( 토 르 소 , 팔 , 손 


한 구 성 (관절 위 치 / 관 절 속 
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[0121] 


[0122] 


[0123] 


[0124] 


등 록 특허 10-2286200 


환경 상 호 작용 조작 및 핸들링 태 스 크 를 충실히 실행할 수 있다는 개 념 은, (1) 30 세계 모 델 링 뿐 만 아니 
작을 통한 실시간 프로세스 검 증 을 통해 가 능 하 게 된다. 검증 단계 및 조작 단계 ? 

7|(robot wrist and hand configuration modifier; 260)9] 추 가 를 통해 실 행 된다. 

, 로 봇 식 키친 시스템 및 프 로 세 스 의 구 성 이 d 스 크 립 트 ( 데 이 터 베 이 스 ) 에 의해 요 구 되는 

을 보 장 하기 위해, 멀 티 모 달 센 서 (들) 유 닛 ( 들 ) 에 의해 공 급 되는 센서류 데 이 터 로 부 터 의 때 

에서 신 규 의 3 hi 모 델 을 생 성 하는 3D 세계 구성 Tr 데 이 터 를 사 용 하고; "pA 

적 으 로 완 수 되었다는 것을 보 장 하기 위해 ABE 받은 시스템 구성 값 어 

손목 및 손 구성 수 정 기 (260) 는 또한 미소 조작 모션 프로파일 dq 

수정 입력 AMEE 또한 사 용 한 다. 구성 수 정 기 (260) 로 공 급 되 는 손 Tom 잠 재 적 으로 

A 프로파일 실 행 기 (264) 가 소 망 되는 구성 재 생 이 258 로 부터 유 래 해 

알지만, 그러나 그것을 그 것 의 30 오브젝트 모델 라 이 브 러 리 (266) 및 구성 및 시 퀸 스 화 라이브 
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러 리 (268)( 이 것은 모든 


rr cc dm ow nom 


메인 오브젝트 핸들링 및 프로세싱 단 계 에 대한 다 수 의 반복적 학습 단 계 에 기 초 하여 구 
축 되 었 다 ) 로 부 터 의 선 험 적 으 로 학 습 된 (그리고 저장된) 데 이 터 에 기 초 하여 수 정 하는 것에 기 초 한 다. 
구성 수 정 기 (260) 가 PAA 커 맨 드 의 구성 데 이 터 를 로봇 x 시스템 컨 트 롤 러 (270) 로 계 속 적 으로 공 급 하지만, 
그것은, 동 작 이 적절히 진 행 되고 있다는 것 뿐만 아니라 지 속 된 조 작 / 핸 들 링 이 필 요 한 지 의 여 부 를 검 증 하기 
위해, 핸 들 링 / 조 작 검증 소프트웨어 모 들 (272) 에 의 존 한다. 후 자 ( 결 정 에 대한 대 답 이 " 아 니 오 ") 인 경 우 에, 구성 
수 정 기 (260) 는 , 세계 모 텔 러 (262) 및 미소 조작 프로파일 실 행 기 (264) 양 자 에게, (손목, 손 / 손 가락 및 잠 재 적 으 
로 팔 및 어쩌면 심지어 토 르 소 에 대한) 구성 수정 업 데 이 트 를 재 요 청 한 다. 목 표 는, 성공적인 조 작 / 핸 들 링 단계 
또는 시 퀸 스 가 성 공 적 으로 완 수 되었다는 것을 간단히 ~ 것이다. 핸 들 링 / 조 작 검증 소프트웨어 모 들 (27 
e 식 을 사 용 하여, 레시피 


oe, 본 발 명 에 따른, 멀 티 모달 감지 및 소프트웨어 엔진 아 키 텍 처 (300) 를 예 시 하는 블 록 도 이 다. 로 봇 식 요 
립 트 의 계획, 실행 및 모 니 터 링 을 허 용 하는 메인 자율 요리 피쳐 중 하 나 는, (1) 세 계 를 ㅇ 


(D 장면 X 재 료 를 magae d, (111) 로 봇 식 요 리 용 Adada 다음 GAS 계 획 하는 데 , Go 생 성 된 
Ast ducc 데 , 및 (1) 적절한 등 작을 den 위한 ade 모 니 터 링 하는 데 밀 요한 데 이 터 를 생 성 하기 


위해 다 어 모 들 에 의해 사 용 되 는 멀 티 모달 센서류 임 력 (309) 의 사 용 을 요 구 하는데, 이들 단 계 의 
모 두 는 연 속 적 인 / 반 복 적인 폐 루프 형 태 로 발 생 한 다 


비디오 카 메 라 (304), 카메라 및 거리 측 정 기 (306), 입 체 ( 또 는 심지어 3 안 의) 카 메 라 ( 들 )(308) 및 다차원 스 
캐 닝 레 이 저 (310) 를 dus 그러나 이 들 로 T 않는 멀 티 모달 센서 유 닛 ( 들 )(302) 은 , (데이터 획득 및 


체 콩 한다, 그 데 이 터 는 장면 이해 모 듈 (316) 에 서 , 중 첩 된 시각적 및 18 스 픽 트럼 킬러 및 텍스쳐 비디 
는, 장 면 의 d. ? 더 낮은 해 상 도 (레이저: 고해상도; 입체 카메라: 더 낮은 해 상 도 ) 의 3 차 원 E 
2 지 검출 및 볼 류 이 있는 오브젝트 검출 알 고 리 즘 이 장 면 에 어떤 엘 리 먼 트 가 있 는 지 를 
추 론 하는 것을 허 용 하는 프 로 세 성 된 정 보 를 키친 요리 프로세스 기기 핸들링 모 듈 (318) 로 제 공 하기 위해 형 
싱 핑 / 텍 스쳐 매핑 및 농도 매핑 알 고 리 즘 의 사 용 이, 프 로 세 싱 된 데 이 터 에 대해 실 행 하는 것을 허 
같 은 (그러나 이 들 로 제 한 되 지 는 않는) 다 수 의 단 계 를 실 행 하기 위해 사 용 된다. 모 듈 (318) 에 서 , 소 
반의 엔 진 은, 다음 단계 계획 및 프로세스 모 니 터 링 에 대해 사 용 되 도록 특정한 시 점 에 서 의 완전한 

구 축 하여 이 해 하게 할 데 이 터 를 생 성 하기 위해, 키 
경 


a 
정하는 그리고 식 별 가능한 음식 엘 리 먼 트 (고기, qe 


생성 델 이 이 해 되 면 , 그것은, 팔 
수 의 손 가 락 이 있는 손 ) 에 대한 모션 및 궤 도 를 계 획 하는 것을 허 용 하기 위해, 모션 및 핸들링 플 래 너 (322) 어 
공 급 되도록 사용될 수 있 다 (만약 로봇 팔 파지 및 핸 들 링 이 필 요 하면, 요 구 되는 그립 및 spe 의 존 하여 음식 
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[0131] 


및 키친 아 이 템 을 파 지 하고 조 작 하는 것 
개의 로 봇 / 자 동 화 된 키친 엘 리 먼 트 에 대 크 d 
(324) 가 생 성 하는데, 태스크 기 반 의 커 맨 드 는 나중에 로 봇 식 키친 작동 시 스 템 (326) 에 의해 사 용 된다. 상 기 의 
전체 시 퀸 스는, 로 봇 식 레시피 스크립트 
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도 73 는 , 레시피 스 크 립 트 의 생 성 을 허 용 하기 위해 인간 요 리 사 (49) 가 다중 모달 센서 시 스 템 (66) 에 의해 모니 
터 렁 되는 동안 레시피 생성 및 실 행 을 실 행 하게 되는, 이 경 우 에서는 요리사 스 튜 디 오 의 역 할 을 하는 표 준 화 된 
키 친 (50) 을 묘 사 한 다. 표 준 화 된 키친 내 에 는 , 유 텐 실 (360), e 키친 싱 크 (358), 식 기 세 척 기 (356), 테이 
Eu 믹서 및 블 렌 더 ("키친 블 렌 더 " 로 또한 칭 해 짐 )(352), 오 븐 (354) 및 냉 장 고 / 냉 동 고 (1766267) 콤비네이션 m 
닛 (353) 과 같은 기 기 를 포 함 하는 메인 요리 모 듈 (350) 을 비롯 하여, 레 시 피 의 실 행 에 필요한 GFA 엘 리 먼 트 가 
포 함 된다. 

도 bÆ, 두 개의 팔 (70) 및 두 개의 손 목 과 손 가 락 이 있는 손 (72) 을 갖춘, 수 직 의 신 축 식 의 회 전 하는 
(telescoping and rotating) 토 르 소 관 절 (360) 을 갖는 듀얼 암 (0431-3170) 로봇 시 스 템 이 레시피 스 크 립 트 에서 
정 의 되는 레시피 복제 프 로 세 스 를 수 행 하는, 이 경 우 에서는 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 으로서 구 성 되는 표 준 화 된 7] 
친 (50) 을 묘 사 한 다. 멀 티 모달 센서 시 스 템 (66) 은 , 레시피 복제 프 로 세 스 의 다 수 의 스 테 이 지 에서 로 봇 을 이용하 


여 실 행 되는 요리 단 계 를 연 속 적 으로 모 니 터 링 한다. 


rS, 
zy 


요 리 사 (49) 를 모 니 터 링 하는 것에 의해 레시피 스 크 립 트 의 A 
준 화 된 키 친 (50) 이 요리사 스튜디오 모 드 에서 사 용 되 는데, 요리사 
M 멀 티 모달 센 서 (66) 는 데 이 터 를 모 니 터 링 하고 수집 
기 구 가 구 비 된 meG72) 및 기 기 를 통해, x 
터 (16) 로 무 선 으로 중 계 한 다. 
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© 
들의 어느 면 으 로 부 터 든 키 친 을 
아니라, 요 리 사 에 의해 착용 
데 이 터 를 프로세싱 및 보관 


개의 팔 팔 (72), 두 개의 로 
개의 p 구 성 되 
피 스 크 립 트 (19) 의 복 제 를 위해 표 준 화 된 키 친 (50) 에 서 
해 생 성 된 것에 가능한 한 충 실 하 게 실 행 된 다는 것 

로 모 니 터 렁 되는 동안, 레시피 복제 프 로 세 스 에 서 특정한 단 계 를 실 행 하 는 동? 
(12) 상의 요 리 용 유 텐 실 및 기 구 가 구 비 된 ~ 및 AA 이 미 지 에서는 
을 사 용 한 다. 멀 티 모달 센 서 (66), 토 르 소 (74), 팔 (72), 손 목 (71) 및 다 수 의 

듀얼 Y 로봇 시스템, fud, sso 및 pes ] 언 스 로 부 터 의 모든 we 
d, 여기서, 데 이 터 는, 이 전 에 AAA 레시피 스 크 립 트 (19) 에 서 정 의 되고 매 체 (18) 에 
및 QAE 가능한 한 충실히 따 르 도 록 , 레 시 피 의 복제 프 로 세 스 를 비 교 하 고 추 적 하기 위 
a. eus 프로세싱 유 닛 (16) 에 의해 프 로 세 싱 된다. 
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ZRA 키 친 (48) 과 함께 사 용 하기 위해 수 정 될 수 있는 몇몇 적절한 로봇 손 은, 영국 uu(Londone] 위치한 
Shadow Robot Company 의해 설계된 Shadow Dexterous Hand and Hand-Lite; 독일 라 우 펜 (113411620)/ 네 카르 

60687) 에 위치한 SCHUNK GmbH & Co. KGA 의해 설계된 서보 전기 다섯 손가락 그립 핸드 SVH(servo-electric 
5-finger gripping hand SH); 및 독일 HE(Cologne)A 위치한 DLR Robotics and Mechatronics 의해 설계된 
DLR HIT HAND II 포 함 한 다. 


~ 


여러 가지 로봇 팔 (72) 이 로 봇 식 키 친 (48) 과 함께 동 작 하기 위한 수 정 에 적 절 한 데 , 덴마크 오 덴 스 에 스 (006056 
S)A 위치한 Universal Robots A/S 에 의한 UR3 Robot 및 UR5 Robot, 독일 바 바 리 아 (83781718) 아 우 크 스 부르크 
(Augsburg)A 위치한 KUKA Robotics 의해 설계된 다양한 탑재 하 중 을 갖는 산업 로봇, 일본 키 타 큐 슈 
(Kitakyushu)e] 위치한 Yaskawa Motoman) 의해 설계된 산업 로봇 팔 mA(Industrial Robot Arm Models)& 포 
함 한다. 
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, 인간 요 리 사 (49) 에 의해 준비된 요 리 와 비 교 했 을 때, 표 준 화 된 iX] 키 친 (50) 에 의해 실 행 되 는 바와 
요 리 에 대해 가능한 한 거의 동일한 요리 결 과 물 을 보 장 하는, 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 에 의한 실 
스 크 립 트 에 기초한 레시피 복제 프로세스 동안 제어 또는 검증 포 인 트 가 존 재 한 다는 것을 보 장 하 7 

플로우 및 방 법 (376) 을 묘 사 하는 블 록 도 이 다. 레시피 스 크 립 트 에 의해 설 명 되는 그리고 요리 프로 
인 단 계 에 서 실 행 되 는 바와 같은 레 시 피 (378) 를 사용할 때, 로 봇 식 키 친 (50) 에 의한 러 

음 의 주요 제어 아 이 템 을 고 려 하 는 것에 크게 의 존 할 것이다. 주요 제어 아 이 템 은, 

) JAJ 고 품 질 의 그리고 미리 손 질 된 (076-20 ㅁ 0006500) 재 료 (382) 를 선 택 하고 활 용 하 는 프 로 서 
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간 요 리 사 (49) 가 요 리 를 준 비 ㅎ 
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위치 및 배 치 (388), 및 특정한 요 리 를 위한 레시 


로 모 듈 (50) 에 서 의 궁극적 팔 
국 , 동일한 결 과 (392) 를 보 장 하는 태 스 크 가 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 에 


개 


o x 


} 의 움 직 임 과 로봇 복제 움직임 사 이 의 레시피 변환 알고리즘 모 듈 (400) 의 하 나 의 실 시 형 태 를 예 
] 다 . 레시피 알고리즘 변환 모 듈 (404) 은 요리사 스 튜 디 오 (44) 에 서 요 리 사 의 움 직 임 으 로 부 터 의 캡 
를 ^ 키 친 (48) 에 서 요 리 사 의 움 직 임 에 의해 준비된 LAE 복 제 할 것을 로봇 팔 (70) 및 로봇 
손 (72) 에 게 명 령 하 기 위한 머신 판 독 가능 및 머신 실 행 가 능 언 어 (406) 로 변 환 한다. 요리사 스 튜 디 오 (44) 에 서 , 
주 이 블 (408) 에 서 , 수직 칼 럼 의 복 수 의 MA (S, S, S, S, S4, Ss, Sc, S) 및 수평 로 우 의 
시간 중 가 분 (66, ti, t», ta, ta ts, te, cc, 1 ㅠ 0) 에 의해 표 현 되 는, 요 리 사 가 착 용 하고 있는 글 로 브 (26) 상의 
센 서 에 기 초 하여 요 리 사 의 움 직 임 을 캡 쳐 하 고 기 록 한 다. 시간 (에서, 컴 퓨 터 (16) 는 복 수 의 AACS, 51, S2, 58, 
96, Ss, 86191, S) E] 수 신 되는 센서 데 이 터 로부터 xyz 좌표 위 치 를 기 록 한 다. 시간 aAA, 컴 퓨 터 (16) 는 x 
FPA AMA CS, 91, So, S, S4, 56, Sets S) SEE] 수 신 되는 센서 데 이 터 로부터 xyz 좌표 위 치 를 기 록 한 다. 시 
간 (에서, 컴 퓨 터 (16) 는 복 수 의 센 서 (%, 91, Sj, S4, 51, S5, Ss, S) EE] PAJE 센서 데 이 터 로부터 xyz 
좌표 JAE 기 록 한 다 . 이 프 로 세 스 는, 시간 에서, 전체 음식 준 비 가 완 료 될 때 까지 계 속 된다. 각 각 의 시간 
ES] Cto, ti, tz, ts, t4, ts, to, "v, tQ09] 대한 지 속 기 간 은 동 일 하다. 캡 쳐 되고 기 록 된 센서 데 이 터 의 결 과 로 
^|, 테 이 블 (408) 은 글 로 브 (26) 에 서 의 MA (So, 51, S2, S5, Sa, Ss, Setu, 8, ) 로 부 터 의 임 의 의 움 직 임 을 xyx 3b 
EJA 나타내는데, 이것은 다음 특정 시간 동 안 의 xyx 좌표 AAA 관한 하 나 의 특정 시간 동 안 의 xyz 좌표 위 
치 사 이 의 차 이 를 나타낼 것이다. 유 효 하게, 테 이 블 (408) 은 시작 시 간 인 {10 로 부터 끝 시 간 인 tA AA 전체 음 
식 준비 프 로 세 스 에 걸쳐 ese] 움 직 임 이 어떻게 변 하 는 지를 기 록 한 다. 이 실 시 형 태 에 서 의 예 시 는, 음식 
준 비 하는 동안 움 직 임 을 캡 쳐 하 기 위한, 요 리 사 (49) 가 착 용 하고 갖는 두 개의 글 로 브 (26) 로 확장 
) 


: 있 
수 있다. 로 봇 식 키 친 (48) 에 서 , 로봇 팔 (70) 및 로봇 손 (72) 은 요 
라 


Jg JE m 00 


(416)e] 따라 요 리 사 (49) 의 음식 준 비 를 
제 하 는 로봇 명 령 어 로 변 환 된 다. 로봇 팔 (70) 및 손 (72) 은 , 동일한 xyz 좌표 위 치 를 가지고, 동일한 속 도 에서, 
되는 바와 같이, 시작 시간 tox t] 종료 시간 tO 까지 동일한 시간 증 가 를 


몇몇 실 시 형 태 에서, 요 리 사 는 동일한 음식 준비 동 작 을 다수 회 수 행 하여, 회 차 별로 다소 상이한, 센서 관 독 치 
의 값 , 및 대 응 하는 로봇 명 령 어 에 서 의 파 라 미 터 를 산 출 한다. 동일한 음 식 의 준 비 의 다 수 의 반 복 에 걸친 각 각 의 
센 서 에 대한 센서 판 독 치의 세 트 는 평균치, 표준 편차 및 최소 및 최대 값 을 갖는 분 포 를 제 공 한다. 요 리 사 에 
의한 동일한 음 식 의 다 수 의 실 행 에 걸친 로봇 명 령 어 에 대한 대 응 하는 변 동 치 (이펙터 파 라 미 터 로도 또한 
칭 해 짐 ) 도 또한, 평균치, 표준 편차, 최소 및 최대 값 을 갖는 분 포 를 정 의 한 다. 이들 분 포 는 후 속 하는 로 봇 식 
음식 준 비 의 충 실 도 (또는 정 확 도 ) 를 결 정 하기 위해 사용될 수도 있다. 


lei — pil 


A(C,R) = 1 — I ——————— 
e max (lei; E Piel 


n-1,..n 


여기서 (는 요리사 파 라 미 터 의 세 트 ( 제 1 내지 제 ㅁ ) 를 나타내고 은 로봇 장치 파 라 미 터 의 세 트 ( 상 웅 하여 제 1 
^ 제 0) 를 나타낸다. 합 에 서 의 분 자 는 로봇 파 라 미 터 와 요리사 파라미터 사 이 의 차 이 ( 즉 , 에 러 ) 를 나타내고 


Ici-»il 
Er P 
는 최대 차 이 를 정 규 화 한다. 합 은 전체 정 규 화 된 누적 에 러 ( 즉 , C77 madael ) 를 제 공 하고, 1/ 에 의한 


L2- 평균 에 러 를 제 공 한다. 평균 에 러 의 보 수 (00001604601) 는 평균 AJEA 대 응 한다. 


Lu 


학도 계 산 의 다른 MAS, 중 요 도 에 파 라 미 터 에 가 중 치 를 부 여 하는데, 여기서 AAA 계 수 (각각 asit 1 번 째 
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» ailci—pil 
n-1,..n 


파 라 미 터 의 중 요 도 를 나타내고, 정 규 화 된 누적 에 러 는 ㅁ 9096-* 띠 이고 추 정 된 평균 정 확 도 는 다 음 에 의 
해 주어진다: 
Gi|Ci — Di 
acma] AeL) Y a 
Pere (ds = Piel iban 


도 해 는, 요 리 사 의 움 직 임 을 캡 쳐 하 고 전 송 하기 위한, 요 리 사 (49) 에 의해 착 용 되는, ANE 갖는 글 로 브 (26 및 
26b) 쌍 을 예 시 하는 블 록 도 이 다. 효 과 를 제 한 하 지 않는 하 나 의 예 를 나 타 내 도 록 의 도 되는 예 시 적인 AAN, L 
른 손 글 로 브 (263) 는 글 로 브 (268) 상의 다양한 데이터 포 인 트 (01, D2, D3, D4, D5, D6, D7, D8, D9, D10, Dll, 
D12, D13, D14, D15, D16, D17, D18, D19, D20, D21, D22, D23, 024, 및 D25)& 캡 쳐 하기 위한 25 개 의 센 서 를 
포 함 하는데, 이것은 옵 션 적인 전 자 장치 및 기계 회 로 (420) 를 구 비 할 수도 있다. 왼손 글 로 브 (266) 는 , 글로브 
(266) 상의 다양한 센서 데이터 포 인 트 (026, D27, D28, D29, D30, D31, D32, D33, D34, D35, D36, D37, D38, 
D39, D40, D41, D42, D43, D44, D45, D46, D47, D48, D49, D508 캡 쳐 하 기 위한 25 개 의 센 서 를 포 함 하는데, 
이것은 옵 션 적인 전 자 장치 및 기계 회 로 (422) 를 구 비 할 수도 있다. 


는, 요 리 사 의 글 로 브 (268 및 266) 로 부 터 의 AAA 센서 데 이 터 에 기 초 하 여 로 봇 식 요리 실행 단 계 를 예시 

블 록 도 이 다. 요리사 스 튜 디 오 (44) 에 서 , 요 리 사 (49) 는 음식 준비 프 로 세 스 를 캡 쳐 하기 위한 센 서 를 x 

26a 및 266) 를 착 용 하는데, 음식 준비 프 로 세 스 에서 센서 데 이 터 는 테 이 블 (430) 에 기 록 된다. 이 

는 당 근 을 나 이 프 로 자 르 는 데 , 당 근 의 각 각 의 슬 라 이 스 는 두 께 가 약 1 센 티 미 터 이 다. 요 리 사 (49 

액션 프 리 미 티 브 는, 글 로 브 (263, 26b)e] 의해 기 록 될 때, 시간 슬 롯 (1, 2, 3 및 4) 에 걸쳐 발 생 하 는 vl 

(432) 을 구 성 할 수도 있다. 레시피 알고리즘 변환 모 듈 (404) 은 요리사 스 튜 디 오 (44) 로 부 터 의 기 록 된 레 
식 키 추 €(72)& 소프트웨어 테 이 블 (434) 에 따라 동 작 시키기 위 

한 변 환 하도록 구 성 된 다. 로봇 팔 (70) 및 로봇 손 (72) 은 , 미소 조작 라 이 브 러 리 (116) 에 서 미리 

정 의 된 바와 같이, 나 이 프 로 당 근 을 자르는 미소 조 작 ( 당 근 의 각 각 의 슬 라 이 스 의 두 께 가 Y 1 센 티 미 터 임 ) 을 위 

한 제어 신 호 (436) 를 이 용 하 여 음 식 을 준 비 한 다 . 로봇 팔 (70) 및 로봇 손 (72) 은 동일한 xyz 좌 표 (438) 를 가지고 

그리고 실시간 조정 디 바 이 스 (112) 로 부터 당 근 의 시간적 3 차 원 모 델 (440) 을 생 성 하는 것에 의해 특정한 당 근 의 

사이즈 및 형 상 에 대한 가능한 실 시 간 의 조 정 을 가지고 동 작 한 다. 
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본 발 명 의 실 시 형 태 에 서 설 명 되는 것과 같은 기 


기계적 및 제어 문 제 가 해 결 되어야 하고, 로 봇 에 서 의 문헌 감 
로봇 시 스 템 에 서 의 정적 및 / 또 는 동적 안 정 성 의 확 립 은 중요한 고 려 사 항 이 다. 특히 로봇 조 작 의 경우, 동적 d 
정 성 은, 불 의 의 파손 또는 소 망 되는 또는 프 로 그 래 밍 된 움 직 임 을 넘어서는 움 직 임 을 방 지 하기 위해, 강하게 수 
망 되는 특 성 이다. 동적 안 정 성 은 도 80 에 서 평 형 상 태 를 기 준 으로 예 시 된다. 여기서, " 평 형 상태 값 "은 팔 의 소망 
되는 상 태 이 다 ( 즉 , xe 이 동 하 도록 프 로 그 래 밍 된 곳 으로 정확히 이 동 하 는데, 관성, 구심력 또는 원심력, 고조 
과 진동, 등 등 과 같은 ggg 수 의 인 자 에 의해 야 기 되는 편 차 를 갖는다). 동 적 으로 안정한 시 스 템 은, 곡선 
(450) 에 의해 표 현 되는 바와 같이, 변 동 이 작고 시 간 에 걸쳐 약 해 지 는 시 스 템 이다. 동 적 으로 불 한 정한 
시 스 템 은, 곡 선 (452) 에 의해 묘 사 되는 바와 같이, 시 간 에 걸쳐 변 동 이 약 해 지 지 않고 증 가 할 수 있는 시 스 템 이 
다. 그리고 가장 최 악 의 상 황 은, 곡 선 (454) 에 의해 예 시 되는 바와 같이, 정 적 으로 불안정한 경 우 ( 예 를 들면, 괄 
이 무 엇 을 파 지 하든 간에 그 무 게 를 유지할 수 없음), 넘 어 지는 경우, 또는 프 로 그 래 밍 된 위치 및 / 또 는 dix 
부 터 의 어떠한 탈 선 으 로 부 터 도 복 원 할 수 없는 경 우 이다. 계 획 (미소 조 작 의 시 퀸 스 를 형 성 하는 것, 또는 무언가 
잘못된 경우 복 원 하는 것 


TE 
에 대한 추가 정 보 에 대해서는,  'Garagnani, M.(1999) "Improving the Efficiency 
Planning", Proceedings of PLANSIG-99, Manchester, England, pp. 190-192; 를 
참 조 하면 되는데, 이 참 조 문 헌 은 참 조 에 의해 그 dw 본 원 에 통 합 된 다. 


한 기 등 수 행 을 가 능 하 게 하기 위해, 참 조 에 의해 본 원 에 가 져 오 는 동적 안 정 성 에 


언 급 된 문 헌 은 , 적 는 

대한 조 건 을 나타낸다. 이들 조 건 은 로봇 팔 의 관 절 에 대한 토 크 를 계 산 하 기 위한 기본 원 칙 을 포 함 한 다: 
T-2M()g;tt d.a, 4d: *GCD 

여기서 Ti 토크 벡 터 이 고 (7 는 nA 성 분 을 가지며, 각 각 은 로봇 팔 의 자 유 도 에 대 응 함 ), 은 시 스 템 의 관성 때 
트 릭 스 이 고 (은 양 의 XE 유한 nx 매 트 릭 스 임 ), (는 구심력 및 원 심 력 의 조 합 이 고, 또한 nxn 매 트 릭 스 이며, 
6(0) 는 중력 벡 터 이고, 0 는 위치 벡 터 이다. 그리고 이들은, 로봇 위 치 (×) 가 2 회 미 분 가 능 함 수 (57) 에 의해 설명 
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a Ó Ne. 
그러므로, 사례 기반 추 론 은 지난 map 대한 솔 루 션 을 기 억 하는 것 및 가능한 파 라 미 터 적 수 정 을 가지고 그들 

ATA 아주 유사한 문 제 에 적 용 하는 것으로 구 성 된 다. 그러나, 사례 기 반 의 추 론 을 로봇 조작 도 전 과 제 에 
적 용 하기 위해서는, 더 많은 어떤 것이 필 요 로 된다. 솔루션 계 획 의 하 나 의 파 라 미 터 에 서 의 변 동 은, 하나 이상 
의 커 플 링 된 과 라 미 터 에 서 의 변 동 을 야 기 할 것이다. 이것은, 바로 적 용 이 아니라, 문제 솔 루 션 의 변 환 을 요 구 한 
다. 신 규 의 프 로 세 스 를 사례 기 반 의 로봇 학 습 으로 칭 하 는 데 , 그것이 밀접한 솔 루 션 의 패 밀 리 (입력 파라미터 - 
예컨대 입력 재 료 의 정확한 무게, 형상 및 위치 - 에 서 의 작은 변 동 에 대 응 하는 것 ) 에 대한 솔 루 션 을 일 반 화 하 
7 과 같이 동 작 한다: 


ㅣ 때 문 이 다. 사례 기 반 의 로봇 학 습 은 다음 
조작 사 례 의 구축, 기억 및 변환 


1. 방금 함께 해 결 한 문 제 의 JAE 저 장 하는 것: 


e 
pu 
^" 


2. 파 라 미 터 의 값 ( 예 를 들면, 4 1 로 부 터 의 관성 매트릭스, 9, 등등), 

3. 파라미터 값 이 얼마나 많이 변할 수 있는지 및 여전히 소 망 의 결 과 를 획 득 할 수 
에 관한 파 라 미 터 ( 들 ) 를 변 경 시키는 것 ( 예 를 들면, 요 리 에서, AEJ 무게 또는 그 
경 시 키 는 것 ) 에 의한 동 요 (0671470311070) 분 석 을 수 행 하기, 


4. 모 델 에 대한 동요 분 석 을 통해, 어떤 다른 파라미터 값 이 변할 것인지 및 그들이 얼 마 만큼 변해야 하는지를 


경이 로봇 장 치 의 동작 명세 내에 있으면, ( 과 라 미터 사 이 에 서 의 의존성 및 그들 값 의 투 영 된 변경 계 산 을 


6. 변 환 된 정확한 값 (이제, 신 규 의 값 에 대한 범위, 또는 계 산 은 입력 파 라 미 터 의 값 에 의 존 함 ) 을 AAA 
전 히 자 신 의 관성 문 제 가 신 규 의 문 제 에 대해 강한 유 사 성 을 갖는 하나 이상의 저장된 사 례 를 검 색 하기, 및 


고 


, € 


Hn 
부 
요 리 사 가 로 봇 (두 개의 X 및 감지 디바이스, 예컨대 손 가 락 으 로 부 터 의 qe 피드백, 관 절 로 부 터 의 힘 피드백 


및 감 

및 하나 이상의 관찰 카 메 라 ) 에 게 가 르 칠 때, 로 봇 은 시간 상관, 및 움 직 임 의 특정 시 퀸 스 뿐만 아니라, 관 찰 가 
능한 입력 과 라 미 터 에 서 의 중 요 치 Yemin) 변 동 에 무 관 하게 동일한 요 리 를 준 비 할 수 있는 요 리 사 의 $42 
주 변 의 작은 변 동 의 패 밀 리 도 또한 학 습 하며 - 따라서 그것은 일 반 화 된 변환 계 획 을 학 습 하여, 기 계 적 으로 암기 
한 기 억 보다 훨씬 더 큰 활 용 성 을 제 공 한다. 사례 기반 추론 및 학 습 에 대한 추가 정 보 에 대해서는, Leake 


1996 Book, Case-Based Reasoning: Experiences, Lessons and Future Directions, 
http://journals.Cambridge.org/action/displayAbstract?fromPage-online&aid-4068324&f i 1e1d-850269888900006 
585dl.acm.org/citation.cfm?id-524680; Carbonell, 1983, Learning by Analogy: Formulating and 
Generalizing Plans from Past Experience, http://link.springer.com/chapter/10.1007/978-3-662-12405- 
55, 의한 자 료 를 참 조 하 면 되는데, 이들 참 조 문 헌 은 참 조 에 의해 그 전 체 가 본 원 에 통 합 된다. 

도 80 에 서 묘 사 되는 바와 같이, 요 리 의 프 로 세 스 는, 타임 라 인 (456) 에 서 나 타 내 어 지는 NS 

이 지 (8, $5 85,5, Gpe, S) 칭 해 지는 단 계 의 ATSE 필 요 로 한다. 이들은 엄격한 선 형 적 인 / 순 차 적 인 c 
서 화 를 필 요 로 할 수도 있거나 몇 몇 은 병 렬 로 수 행 될 수도 있다; 어느 방 식 이든 스 테 이 지 의 세트 (5, S, 
$,, S)& 갖는데, 전체적인 성 공 을 달 성 하기 위해서는 이들 모 두 는 성 공 적 으로 완 수 되어야만 한다. 각 각 의 


8 개 의 스 테 이 지 가 존 재 하면, 전체적인 성 공 의 FEL 각 각 의 스테이 


57665 


련 된 자는, 개 개 의 스테이 ud 성 공 의 확 률 이 상 대 적 으로 높 더라도, 전체적인 성 공 의 8 EO] 
Kom 


알 수 있을 것이다. 예 를 들면, 10 개 의 스테이지 및 90% 인 각 각 의 스 테 이 지 의 성 공 의 확 률 이 
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고 표 준 화 된 사전 프로그래밍 
나 타 내 어 지는 바와 같이 합성 


스 테 이 지 에 대해 99% 였 다는 것이 가 정 된다. 곡 선 (459) 과 비 교 한 곡 선 (458) 에 서 
에 러 는 이전 사 례 보다 훨씬 더 나쁘다. 


지 ERA 음식 준 비 를 갖는 레 시 피 (460) 를 esr 


도 Spe, 미소 조작 및 액션 프 리 미 티 브 를 갖는 다중 스테이 
는 블 록 도 이 다. 각 각 의 음식 레 시 피 (460) 는 복 수 의 음식 준비 스테이지: 로봇 팔 (70) 및 로봇 손 (72) 에 의해 A 
행 되는 바와 같은, 제 1 음식 준비 스 테 이 지 (91)(470), 제 2 음식 준비 스 테 이 지 (89), …, dn 음식 준비 스테이 


(S)(490)2 분 할 될 수 있다. 제 1 음식 준비 스 테 이 지 (51)(470) 는 하나 이상의 미소 조 작 ((471), 101.(472), 
및 ;(473) 을 포 함 한 다. 각 각 의 미소 조 작 은, 기능적 결 과 를 획 득 하 는 하나 이상의 액션 프 리 미 티 브 를 포함한 
다. 예 를 들면, 제 1 미소 조 작 (1001. )(471) 은 제 1 액션 ieu B(P0(74), 제 2 액션 프 리 미 티 브 (A8,)(475), 및 
제 3 액션 프 리 미 티 브 (40,)(475) 를 포 함 하는데, 이것은, 그 후, 기능적 결 과 (477) 를 달 성 한다. 그 다음, 제 1 스 
테 이 지 (51)(470) 에 서 의 하나 이상의 미소 ZAMA), 0(472), 106(473)) 은 스테이지 결 과 (479) 를 
Hd. 하나 이상의 음식 준비 스 테 이 지 (5,)(470), 제 2 음식 준비 스 테 이 지 (8;) 및 Xn 스 테 이 지 의 음식 준비 
스 테 이 지 (5,(490)) 의 조 합 은, 요리사 스 튜 디 오 (44) 에 서 기 록 된 것과 같은 요 리 사 (49) 의 음식 준비 프 로 세 스 를 


S. 
복 제 하는 것에 의해 실 질 적 으로 동일한 또는 동일한 결 과 를 생 성 한다. 
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미리 gend 미소 조 작 은 각 각 의 기능적 결 과 ( 예 를 들면, 계란 
미소 조 작 은, 기능적 결 과 를 
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JAJE 이 해 하고 편 제 함에 있어서 편 의 성 을 위해 소 스 를 만드는 것과 같은 다 수 의 미소 조 작 은 스 테 이 지 로 수 
집 될 수도 있다. 미소 조 작 의 AAE 실 행 하 여 스 테 이 지 의 전 체 를 완 수 한 최종 결 과 는, 매번 일관된 결 과 를 가 
지고 음 식 이 복 제 되 는 것이다. 

도 98 는 , 다섯 개의 손 가 락 을 갖는 ~ 손 (72) 및 키친 툴 , 오브젝트, 또는 키친 기 기 의 아 이 템 을 검출 및 이 
동 시 키기 위한 RGB-D 센서, 카메라 센서 및 소나 센서 성 능 을 갖는 손 목 의 한 예 를 예 시 하는 블 록 도 이 다. 로봇 
손 (72) 의 손 바 닥 은 RGB-D 센 서 (500), 카메라 센서 또는 소나 센 서 (5041[) 를 포 함 한 다. 대 안 적 으 로, 로봇 손 (45 
0) 의 손 바 닥 은 카메라 a 및 p 센서 양 Mi D RGB-D 센 서 (500) 또는 소나 센 서 (5041) 는 오브젝트 

d SA 


ox, 
ox 
pu 
M, 
Je P 
도 
E 
고 
2 
x 
lo 
[z 
E^ 
Im 
t 


오 브 젝 트 의 형 상 을 캡 쳐 하기 위한 구 조 화 된 H, 아나 핑 및 위치 a , 

식 및 사람들 추 적 을 사 용 한 다. 소나 센 서 (5041) 는 오 브 젝 트 의 형 상 을 캡 쳐 하기 위해 음 향 파 를 사 용 한 다. 카메 
vk 센 서 (452) 및 / 또 는 소나 센 서 (454) 와 연 계 하여, 로 봇 식 키 친 의 어딘가에, 예컨대 난간 상 에 , 또는 로봇 상 에 
배 치 되는 비디오 카 메 라 (66) 는 , 도 78 에 서 예 시 되는 바와 같이, 요 리 사 (49) 에 의해 사 용 되 는 것과 같은 키친 ox 
의 움 직 임 을 캡 쳐 하거나, 추 종 하거나, 또는 방 향 지 정 하기 위한 방 식 을 제 공 한다. 비디오 카 메 라 (66) 는 로봇 손 
(72) 으 로부터 어떤 각 도 에서 약간 이 격 되어 위 치 되고, 따라서 오 브 젝 트 를 파 지 하는 로봇 손 (72), 및 로봇 손 이 
enqes 4 쥐고 있 었 는 지 또는 enqes eda 놓 고 / 배 출 하 고 AREAS AFA 더 높은 qus we 


젝 
제 공 한다. RGB-D(H[E 광 Y, 그린 광 Y, 블루 광 Y, 및 깊이) 센 서 의 적절한 예 는 마 이 크 로 소프 
Microsoft)A 의한 키 넥 트 (6001601) 시 스 템 인 데 , 이것은 소프트웨어 상에서 실 행 하는 RGB 카메라, 깊이 센서 및 및 
다중 어레이 마 이 크 를 sez 하며, 이들은 rhy (full-body) 3D 모션 캡쳐, 얼굴 인식 및 음성 914] 성 능 을 
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qi IP 


hd 이 


형 상 뿐만 아니라, 오 브 젝 트 의 거 리 를 검 출 하 기 위한, 그리고 키친 툴 

는 그 근 처 에 위 치 된 RGB-D 센 서 (500) 를 구 비 한 다. RGB-D 센 서 (500) 는 로 
} 어서 그리고 오 브 젝 트 를 잡 기 하기 위한 필요한 보 정 을 행 하 기 우 

안 내 를 제 공 한다. 돌 째 , 오 브 젝 트 의 AJY 형상, 및 후 속 하 는 접 촉 을 검 출 하 7 


센 서 (5026) 및 / 또 는 촉각 압력 센 서 가 로봇 손 (72) 의 손바닥 근 처 에 배 치 된다. 소나 센 서 (5031) 도 E 
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트 를 향해 이 동 하 도록 로봇 손 (72) 을 가 이 드 할 수 있다. 손 에 서 의 타 입 의 센 서 는 초음파 센서, 
레이저, 무선 주파수 식 별 (radio frequency identification; RFID) 센서, 및 다른 적절한 센 서 를 포 함 할 수도 
있다. 게다가, 촉각 압력 센 서 는, 오 브 젝 트 를 안전하게 집어 들 기 에 충분한 압 력 이 존 재 하는 어떤 포 인 트 에서 
오 브 젝 트 를 잡 기 하 기 위해 로봇 손 (72) 이 추가적인 압 력 을 As 가 할 지의 여 부 를 결 정 하기 위해, 피드백 메 커 

즘 으로서 기 능 한 다. 게다가, 로봇 손 (72) 의 손 바 닥 의 소나 센 서 (5021) 는 , 키친 툴 을 잡고 핸 들 렁 하 기 위한 촉각 
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; : 손가락 끝 상의 41 844 진동 가지 및 제 1 소 
센 서 (5043), 검 지 의 손가락 끝 상의 제 2 진동 센 서 (5026) 및 제 2 소나 센 서 (6046), 중 지 의 손가락 끝 
의 제 3 JG 진동 센 서 (5020) 및 제 3 소나 센 서 (5040), YX (ring finger)9] 손가락 x 상의 제 4 398 zl 

서 (5020) 및 제 4 소나 센 서 (5040), 및 새 끼 손 가 락 의 손가락 € 상의 제 5 AG 진동 센 서 (5026) 및 제 5 소나 
서 (5046) 에 의해 나 타 내 어 지는 바와 같이, 각 각 의 손가락 € 상 에 39€] 진동 센 서 (6023-5026) 및 소나 센서 
(5043-5046) 를 구 비 한 다. J4 진동 센 서 (6023, 502b, 502c, 5020 및 5026) 의 각 각 은 , 진 동 의 형상, 주파수, 
진폭, 지 속 시간, 및 방 향 을 변 경 하는 것에 의해, 상이한 표면 및 효 과 를 시 뮬 레 이 팅 할 있다. 소나 센서 
(504a, 504b, 504c, 5040 및 504e)9] 각 각 은 오 브 젝 트 의 거리 및 JAA 대한 감지 성능, 또는 습 도 에 대 
한 감지 성 능 뿐만 아니라 피드백 성 능 을 제 공 한다. 추가적인 소나 센 서 (5048 및 5041) 가 로 
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손 (72) 의 손목 상 


도 안는, 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 에 서 의 동 작 을 위한, 로봇 팔 및 손 의 쌍 에 커 플 링 되어 있는 센서 카 메 라 (512) 를 
갖는 팬 틸트 헤 드 (510) 의 하 나 의 실 시 형 태 를 예 시 하 는 블 록 도 이 다. 팬 틸트 헤 드 (510) 는 , 표 준 화 된 로 봇 식 키 
친 (50) 내 에 서 정보 및 3 차 원 이 미 지 를 모 니 터 링 하거나, 캡 쳐 하 거나 또는 프 로 세 싱 하기 위한 RGB-D 센 서 (512) 를 
구 비 한 다. M 틸트 헤 드 (510) 는 , 팔 및 센서 d 무 관 한 양호한 상황 AAS 제 공 한다. A 틸트 
헤 드 (510) 는 , 음식 준비 프 로 세 스 를 실 행 하기 위한 로봇 x70) 및 손 (72) 의 쌍 에 커 플 링 되지만, 로봇 팔 (70) 
및 손 (72) 의 쌍 은 AA (occlusion) S 야 기 할 수도 "má 


도 96 는 , 표 준 화 된 x X4 키 친 (50) 에 서 의 동 작 을 위한, 로봇 손 목 (73) 상의 센서 카 메 라 (514) 를 예 시 하 는 블록 
도 이 다. 센서 카 메 라 (514) 의 하 나 의 실 시 형 태 는, 각 각 의 손 (72) 의 손 목 (73) 에 장 착 되 는, 컬러 이미지 및 깊이 
인 지 를 제 공 하는 RGB-D 센 서 이다. 각 각 의 손 목 (73) 상의 카메라 센 서 (514) 의 각 각 은 팔 에 의한 제한된 폐 색 을 
제 공 하지만, 일 반 적 으 로 는 로봇 손 (72) 이 오 브 젝 트 를 파 지 할 때 AAJA 않는다. 그러나, RGB-D 센 서 (514) 는 
각 각 의 로봇 손 (72) 에 의해 페 색 될 수도 있다. 
90 는 , 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 에 서 의 동 작 을 위한, 로봇 손 (72) 상의 손 에 있는 눈 (518) 을 예 시 하는 블 
ㅇ 다. 각각 


센 서 를 구 비 한다. 각 각 의 손 에 서 의 RGB-D 센 서 를 갖는 손 에 있는 눈 (518) 은 , 4 
팔 (70) 및 각 각 의 로봇 손 (72) 에 의한 제한된 폐 색 을 갖는 높은 이미지 상 세 를 제 공 한다. 그러나, SA 있는 


TE Ò 
눈 (518) 을 갖는 로봇 손 (72) 은 오 브 젝 트 를 파 지 할 때 폐 색 과 조 우 할 수도 있다. 


~ 로 
oo 센서, 예컨대 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 에 서 로봇 손 (72) 에 의한 손 에 있는 눈 의 기능 
D Zz 로 


도 96 내지 도 98 는 , 로봇 손 (72) 에 서 의 변 형 가 능한 ha SEE 예 시 하는 도 해 적 도 면 이다. 다섯 개 
의 손 가 락 이 있는 손 의 손 가 락 은, 엄 지 손 가 락 을 RA 손 가 락 (『1)(522), 검 지 를 제 2 손 가 락 (『2)(524), 중 지 를 A3 
손 가 락 (『3)(526), YAE 제 4 손 가 락 (04)(528), 세 끼 손 가 락 을 제 5 손 가 락 (85)(530) 으 로 라 벨 링 된다. gam 
Y(thenar eminence)(532)- 손 의 Pen 손 가 락 (『1)(522)) 측 상의 변 형 가능한 재 료 로 이루어지는 
볼록한 볼 륨 이다. 새 끼 두 덩 (hypothenar eminence)(534) 은 손 의 척 골 (01007)( 제 5 손 가 락 (『5)(530)) 측 상의 변 
형 가능한 재 료 로 이루어지는 볼록한 볼 륨 이다. 중 수 수지 패 드 (0etacarpophalangéal pad; MCP 패 드 )(536) 는 제 
2, 제 3, 제 4 및 제 5 손 가 락 (02(524), F3(526), F4(528), F5(530)9] 중 수 수 지 (손가락 밑 부 분 의 손가락 관절) 
관 절 의 내 면 (60[731)( 손 바닥) 측 상의 볼록한 변 형 가능한 볼 륨 이다. 변 형 가능한 손 바 닥 (520) 을 갖는 로봇 손 
(72) 은 소 프 트 한 인간형 피 부 를 갖는 외측 상 에 글 로 브 를 착 용 한다. 


엄 지 두 덩 (532) 및 새 끼 두 덩 (534) 은 함께, 로봇 팔 로 부 터 의 오 브 젝 트 에 대한 큰 힘 의 인 가 가 로봇 E 관 절 에 최 
소 스 트 레 스 를 주 도 록 ( 예 를 들면, 밀 방 망 이 (7011108 pin)9] 상황), 작업 공 간 에 서 이들 힘 의 인 가 를 지 원 한 다. 
손 바 닥 (520) 내의 JEY 관절 그 자 체 는 손 바 닥 을 변 형 시키기 위해 이 용 가 능하다. 손 바 닥 (520) 은 , 요 리 사 와 유 
사 한 방 식 의 툴 파 지 를 위해, 경사 손바닥 XRoblique palmar gutter)9] 형 성 을 가 능 하 게 하는 방 식 으로 변 형 되 
어야 한다. 손 바 닥 (520) 은 , 도 9g9] 커 핑 자 세 (0100148 p0sture( 손 바 닥 을 찾 종 모 양 으로 만드는 자세); 542)el 
의해 도 시 된 바와 같이, 요 리 사 와 유사한 방 식 으로 식기 및 음식 재 료 와 같은 볼록한 오 브 젝 트 의 조 화 된 파 지 를 
위해, ABE 가 능 하 게 방 식 으로 변 경 되어야 한다. 


이들 모 션 을 지원할 수도 있는 손 바 닥 (520) 내의 관 절 은, 손목 근 처 의 손 바 닥 의 요골 측 상 에 AAA, 두 개 으 
별 개 의 모 션 의 ws /3(lexion/extension) 및 외 전 / 내 전 (abduction/adducti0n)) 을 가질 수도 있는 엄지 
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절 ( 제 4 손 가 락 (『64)(528) 
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로봇 손 바 닥 (520) 은 , 인간 
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바와 같이, 엄 지 손 가 락 (『1)(522)) 이 새 끼 손 
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91 에 서 ANA 


를 들면, 도 
지 두 덩 (532) 과 새 끼 두 덩 (634) 사 이 의 아 치 (540) 의 형 성 을 지 원 하 여 손 바 
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도 91 에 서 예 시 되는 바와 같이, 실 시 형 대의 피쳐 포 인 트 (560) 는 상이한 영 역 ( 손 바 닥 의 새 끼 두 덩 (534), 업 지 두 덩 
(532), 및 MP 파 드 (596)) 에 서 센서, 예컨대 홈 효과 센 서 에 의해 표 현 된다. 피쳐 포 인 트 는, 이 구 현 예 에서는 
z 센 서 에 의해 판 독 가능한 자 


자 석 인 기준 프 레 임 을 기 준 으로 하는 그들 각 각 의 위 치 에서 식 별 가 능 하 다. 자 석 은, 
기 장 을 생 성 한다. 센 서 는 이 실 시 형 태 에서 글로브 아 래 에 임 베 딩 된다 


각 각 의 형상 피쳐 포 인 트 의 3 차 원 위 치 는, 센서 측정치 및 센서 캘 리 브 레 이 션 으로부터 획 득 되는 기 지 의 파 라 미 
터 에 기 초 하여 계 산 된다. 변 형 가능한 손 바 닥 의 gae 3 차 원 형상 피쳐 포 인 트 의 벡 터 로 구 성 되는데, 이들 모두 
는 요리사 또는 로 봇 의 손 에 고 정 되는 기준 좌표 프 레 임 에서 표 현 된다. 인간 손 에 서 의 공통 접촉 영역 및 파지 


시 기 능 에 관한 추가 정 보 에 대해서는, Kamakura, Noriko, Michiko Matsuo, Harumi Ishii, Fumiko Mitsuboshi, 
및 Yoriko )11478 로 부 터 의  '"Patterns of static prehension in normal hands." American Journal of 
Occupational Therapy 34, no. 7 (1980): 437-445, € 참 조 하 면 되는데, 이 참 조 문 헌 은 참 조 에 의해 그 전 체 가 


본 원 에 통 합 된 다. 


도 108 는 , 특정 레 시 피 에 대한 음식 준비 프로세스 동안 요 리 사 의 움직 
로 봇 식 키친 환 경 (50) 에 서 요 리 사 (49) 가 착 용 하는 요리사 기 록 용 디바이스 
예 시 하는 블 록 도 이다. 요리사 기 록 용 애사 하나 이상의 ia mend 로봇 의 류 )(26), YEE 
달 센서 유 닛 (20) 및 로봇 안 경 (552) 을 포 함 하지만, 이 들 로 제 한 되 지 는 않는다. 요리사 스튜디오 시 스 템 (44) 에 
^| 요 리 사 (49) 는 요 리 용 로봇 —— 착 용 하여, 요 리 사 의 요 리 하 는 움직임 쳐 한다. 대 안 적으 
요 리 사 (49) 는 단지 로봇 글 로 브 (26) 대신 로봇 장 갑 을 갖춘 로봇 코 스 틈 을 착 용 할 수도 
형 태 에서, 로봇 글 로 브 (26) 는 , 임 베 딩 된 AAE 이 용 하 여 , 요 리 사 의 팔 , 손 , 모 
다른 파 라 미 터 를 xyz 좌표 시 스 템 에서 타 임 스 탬 프 와 함께 캡쳐, 기록 및 저 장 한다. 로봇 글 
음 식 을 준 비 함에 있 어 서 의 시작 시 간 에 서부터 종료 시 간 까 지 의 시간 지 속 기 간 에 걸쳐 3 차 원 
요 리 사 (18) 의 xt 및 손 가 락 의 위치 및 AAS 저 장 한다. 요 리 사 (49) 가 로봇 글로 
"us 시 스 템 (44) 에 서 LAE 준 비 함에 있 어 서 의, 움직임, 손 의 위치, 파지 모션, 및 7H 
유닛 


기 록 하고 캡 쳐 하 기 위한, 표 준 화 된 
recording device; 550)9 예 를 


[- ze 
xq ag 
M 


임을 기록, 4 


X 
o Is 


xe, 
Evi 
ot 
ov 
로 
4o, 
1% 
그 


f 

ㅁ 은 
doc 
N, 
zo 
JE 
» 


ot 
Ku 
[ 묘 


rff o 뽀 
Fk 
[K 
Sh 
ㅁ 02 
ES 

ld TXA 
Oo 


E 
압 력 의 양 


ES 
A, 


가 Wd [ 초 와 같은 주기적 시간 간 격 에서 정확하게 기 록 된 다. 멀 티 모 달 센서 ( 들 )(20) 은 비디오 카메라, IR 
카메라 및 거리 측 정 기 (306), 입 체 (또는 심지어 3 안 의) 카 메 라 ( 들 )(308) 및 다차원 스키 4 레 이 저 (310) 를 포함 


하고, (데이터 획득 및 필터링 모 듈 (314) 에 서 획득 및 필 터 링 된 이후) 메인 소프트웨어 추상화 엔 진 (312) 으 로 
다중 스펙트럼 센서류 테 이 터 를 제 공 한다. 멀 티 모달 센서 유 닛 (20) 은 3 차 원 표면 또는 텍 스 쳐 를 생 성 하고, 추상 
모델 데 이 터 를 프 로 세 싱 한다. 그 데 이 터 는 장면 이해 모 듈 (316) 에 서 , FAE 시각적 및 내 스펙트럼 컬러 및 텍 


스쳐 비디오 정 보 를 갖는, 장 면 의 고해상도 및 더 낮은 해 상 도 (레이저: 고해상도; 입체 카메라: 더 낮은 
해 상 도 ) 의 3 차 원 표면 볼 륨 을 구 축 하는 것, 에지 검출 및 볼 륨 이 있는 오브젝트 검출 알 고 리 즘 이 장 면 에 어떤 
엘 리 먼 트 가 있는지 본 것을 허 용 하는 것, 프 로 세 싱 된 AHE 키친 요리 프로세스 기기 핸들링 x 
(318) 로 제 공 하기 형상 매 핑 / 컬 러 매 펑 / 텍 스쳐 매핑 및 농도 매핑 알 고 리 즘 의 사 용 이, 프 로 세 싱 된 데이 
에 대해 실 행 하 는 것을 허 용 하는 것과 같 은 (그러나 이 들 로 제 한 되 지 는 않는) 다 수 의 단 계 를 실 행 하기 위 
된다. 옵 션 적 으로, 로봇 글 로 브 (76) 외에, 요 리 사 (49) 는 로봇 안 경 (652) 을 착 용 할 수 있는데, 이것은 로봇 수화 
부 (robot earpiece; 556) 및 마 이 크 (558) 를 갖는 프레임 주 위 에 하나 이상의 로봇 센 서 (554) 를 구 비 한다. 로봇 


"T 
에 


VRGSDe, 음 식 을 요 리 하는 동안 요 리 사 (49) 가 보게 되는 이 미 지 를 기 록 하교 비 디 오 를 캠 처 하 기 위한 카 미 라 
와 같은 캡쳐 성능 및 추가적인 비 전 을 제 공 한다. 하나 이상의 로봇 센 서 (554) 는 , 준 비 되고 있는 음 식 의 온도 
및 냄 새 를 캡 쳐 하고 기 록 한 다. 수 화 부 (556) 및 마 이 크 (558) 는 , 요 리 하는 동안 요 리 사 (49) 가 듣는 사 운 드 를 캡쳐 
da 기 록 하는데, 그 사 운 드 는 인간 음성, 프라이, 그 릴 링 , 그 라 인 딩 , 등 둥 의 사운드 Si 포 함 할 수도 있다. 
요 리 사 (49) 는 또한, 수 화 부 및 마 이 크 (82) 를 사 용 하는 것에 의해, 음식 hs 동 시 적 음성 명령 및 실시간 준 
비 ws 기 록 할 수도 있다. 이와 관 련 하여, 요리사 로봇 레코더 디 바 이 스 (550) 는 , 특정한 음 식 에 대한 음식 
준비 프로세스 동안 요 리 사 의 움직임, 속도, 온도 및 사운드 파 라 미 터 를 기록 


는, 캡 쳐 된 요 리 사 의 움 직 임 을 로봇 포즈, 모션 및 힘 으로 평 가 함 에 있 어 서 의 프 로 세 스 (560) 의 하 나 의 A 
시 형 태 를 예 시 하는 흐 름 도 이다. 데 이 터 베 이 스 (561) 는 , 로봇 팔 (72) 및 로봇 손 (72) 에 의한 미리 정 의 된 (또는 미 
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리 결정된) 파지 포 즈 (562) 및 미리 정 의 된 손 모 션 을 저 장 하는데, 이들은 중 요 도 에 의해 가 중 치 를 부 여 받고 
(564), 접촉 포 인 트 로 라 벨 링 되 고 (565), 접 촉 력 (565) 을 저 장 한다. 동작 567 에 서 , 요리사 움직임 기 록 용 모듈 
(98) 은 , 미리 정 의 된 파지 포 즈 (562) 및 미리 JJA 손 모 션 (563) 에 부 분 적 으 로 기 초 하여 음 식 을 준 비 함에 있 
어 서 의 요 리 사 의 모 션 을 캡 쳐 하도록 구 성 된 다. 동작 568 에 서 , 로 봇 식 음식 준비 엔 진 (56) 은 , 로봇 장치 TAS, 
포즈, 모션 및 JS 달 성 하는, 그리고 미소 조 작 을 달 성 하는 그 것 의 능 력 에 대해 평 가 하 도록 구 성 된 다. 후 속 하 
ej, 로봇 장치 TAS, 로봇 설계 파 라 미 터 (570) 를 평 가 함 에 있어서, 스코어 및 성 능 (571) 을 개 선 하도록 설계 
파 라 미 터 를 조 정 함에 있어서, 그리고 로봇 장치 구 성 (572) 을 수 정 함에 있어서 반 복 적 인 프 로 세 스 (569) 를 받게 


개의 팔 , 세 개의 괄 , 네 개의 괄 , 또는 그 이 상 이 설 
될 수 있다. 음식 준비 동 안 의 요 리 사 의 x, E, 및 손가락 움 직 임 을 저 장 하는, 요리사 스튜디오 시 스 템 (44) 


로 부 터 의 하나 이상의 소프트웨어 레시피 파 일 (46) 은 업 로 드 되어, 요 리 사 가 준 비 했던 음 식 을 준 비 하기 위한 
리 


로 변 환 될 수 있다. 로봇 명 령 어 는, 동일한 음 식 을 준 비 함 에 있어서 요 리 사 의 정확한 움 직 임 을 uae 
장 치 를 제어 및 로봇 손 (72) 의 각 각 은 또한 추가적인 피쳐 및 툴 , 예컨대 
푼 ] 


, 주걱, 다른 타 입 의 유 텐 실 , 또는 음식 준비 기 구 를 


~ 개 " 


는, 손 바 닥 (520) 을 갖는 로봇 손 (72) 과 함께 사 용 하기 위한 키친 핸 들 (580) 의 하 나 의 실 시 형 
블 록 도 이 다. 키친 핸 들 (580) 의 AAE, 동일한 키친 핸 들 (580) 이 AJA 타 입 의 키친 FAA 또 
는 툴 , dE 들면, 나이프, 주걱, 스 키 머 (9610067), 국 자 (13016), 건 지 개 (draining spoon), A47 (turner), 
등 등 에 부츠 범 용 적 이 도 록 (또는 표 준 화 되도록) 의 도 된다. 키친 핸 들 (580) 의 상이한 사 시 도가 도 
12a 및 도 126 에 서 도 시 된다. 로봇 손 (72) 은 도 LAN 도 시 되는 바와 같이 키친 핸 들 (580) 을 4 dij, 본 발 
명의 취 지 를 벗어나지 않 으 면 서 , 다 표 준 화 된 (또는 범 용 의) 키친 핸 들 이 설 계 될 수도 있다. 
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호 에 의해 실제 ATE 구 별 할 수 있고, 따라서 계 란 을 깨지 않고 그것을 7 
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취할 수도 있다. 손 , xh, 및 헤 드 에 있는 센 서 (602 및 604) 는 , 외부 s] 
| 고 음식 준 비 에서 요 리 사 의 스튜디오 요리 결 과 에 동 
, 터 치 하는 것, 보는 것 및 듣는 것을 가 능 하 게 한다. 


50) 에 서 요 리 사 (49) 가 착 용 할) 감 지 용 z02:38(62009] 한 예 를 예 시 하는 도 해 적 
$ 될 요 리 사 (49) 는 실 시 간 의 요 리 사 의 음 

임을 쳐 하기 위해 감 지 용 z12—8(620)£& 착 용 한 다. 감 지 용 aa (62009-, 388 

수 트 (622)( 팔 과 손 길이 AAA 하 나 의 의 상 으로 도 시 됨 ), JG 글 로 브 (624), 멀 티 모달 센 서 ( 들 )(626), 헤드 x 
도 있지만, 이 들 로 제 한 되 지는 않는다. AAE 갖는 AG 수 트 (622) 는 , XYZ 좌표 시스템 

에 서 의 인간 팔 (70) 및 손 / 손 가 락 (72) 의 xyz 좌표 위치 및 압 력 을 타 임 스 탬 프 와 함께 기 록 하기 위해, 요 리 사 의 
움 직 임 으로부터 데 이 터 를 캡 쳐 할 수 있고 AAA 데 이 터 를 컴 퓨 터 (16) 로 전송할 수 있다. 감 지 용 28020) 
또한, 기하학적 센 서 (레이저 센서, 3D 입체 센서, 또는 비디 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 에 서 의 
2 손 가 락 (72) 의 위치, 속도 및 힘 / 


E 
터들 
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동 간 스 탬 프 와 함께 감 지 하고 컴 퓨 터 (16) 는 이들을 기 록 하고, 이들을 시스템 타 
프 와 관 련 시킨다. AAS 갖는 QA 글 로 브 (624) 는 , 글 로 브 (624) 의 촉각 센 서 에 의해 검 출 되는 힘 신호, 
ama. 기 록 하고 그리고 저 장 하기 위해 사 용 된다. 헤드 코 스 틈 
A 주파수 AARDS 갖는 피드백 디바이스 및 음식 준비 프로 
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sem 저 장 하기 위한 컴 퓨 터 (16) 로 , AAA 데 이 터 를 감지, 
함 한다. 게다가, 헤드 코 스 틈 (628) 은 또한 표 준 화 된 ERA 
를 검 출 하기 위한 센 서 를 포 함 한 다. 더구나, 헤드 WAR) 또한, 
이, 그 라 인 딩 , xp, 등 등 의 사운드 특 성 을 캡 쳐 하기 위한 오디오 센서 
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키 친 (50) 에 서 의 주변 온도 및 
요 리 사 (49) 가 듣는 오디오 
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158 및 도 156 는 , 요 리 사 (49) 에 의한 음식 준 비 에 대한 센 서 를 갖는 세 손 가 락 의 we 글 로 브 (630) 의 하 나 의 
및 ANE 갖는 세 손 가 락 의 해적 도 면 이다. 본 원 에서 예 시 되는 
단 (640) 을 나타낸다. 상 응 하여, 단순 
아니라, 단 순 화 된 로봇 슨 (640) 을 제 조 하기 위한 
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가락 we 글 로 브 (630) 의 손바닥 영 역 에 포인트 센서 또는 분 산 형 압력 
및 중 지 를 사 용 하여 세 손가락 R 글 로 브 (630) 를 착 
프 트 웨 어 파 일 에 기 록 된 다. 후 속 하여, 세 손 가 락 의 
손바닥 상의 센 서 (644) 를 모 
한 로봇 명 령 어 로 use 소프트웨어 aps 
습도 센서, 유독성 센서 또는 촉각 센 서 를 포 함 하고, 한: 


0. 고 
Hg 압력 센 서 를 가지고 구 현 될 수 있다. 
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지 및 중 지 를 제어 
복 제 한다. 센 서 (642) 는 힘 


(644) 는 푸 인 트 센서 또는 분 
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도 16&, 미소 조작 라이브러리 데 이 터 베 이 스 의 생성 *x(creation module)(650) € 미소 조작 라이브러리 데 
이 터 베 이 스 의 실행 ㅣ 하 는 블 록 도 이다. 미소 조작 데이터베이스 라 이 브 러 리 의 생성 모 듈 (60) 은 , 
여러 가지 가 조 능 적 결 과 를 달 성 하 는 최 적 의 미소 조 작 을 선 택 하 는 프 
로 세 스 이다. 생성 모 듈 (60) 의 하 나 의 목 적 은, 특정한 미소 조 작 을 수 행 함 에 있어서 모든 상 이 하 고 가능한 

을 조 사 하여, 음 식 을 준 비 함 에 있어서 로봇 팔 (70 손 (72) 에 의한 후속 실 행 을 위한 최 적 의 미소 
의 라 이 브 러 리 를 미리 정 의 하는 것이다. 미소 조작 라 이 브 러 리 의 생성 모 듈 (650) 은 , 로봇 팔 (70) 및 로 
(72) 이 미소 조작 라이브러리 데 이 터 베 이 스 로 부터 상이한 음식 준비 기 능 에 관해 학 습 하기 위한 교수 X 
(teaching method) 으 로서 또한 사용될 수 있다. 미소 조작 라이브러리 데 이 터 베 이 스 의 실행 모 듈 (660) 은 , 음식 
준 비 의 프로세스 동안, 제 1 기능적 성 과 (662) 를 갖는 제 1 미소 조 작 (1), 제 2 기능적 성 과 (664) 를 갖는 제 미 
A 조 작 (0), 제 3 기능적 성 과 (666) 를 갖는 제 3 미소 조 작 (006), 제 4 기능적 성 과 (668) 를 갖는 제 4 미소 조작 
QM), 및 제 5 기능적 성 과 (670) 를 갖는 제 5 미소 조 작 (106) 을 포 함 하는 미소 조작 라이브러리 데 이 터 베 이 스 로 부 


E 로봇 장 치 (75) 가 액 세 스 할 수 있고 실행할 수 있는 미소 조작 기 능 의 AAE 제 공 하도록 구 성 된 다. 
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예 를 들면, 작은 오 브 젝 트 를 움 켜 잡기 위한 미소 조 작 은, 그 오 브 젝 트 의 위치 및 방 위 를 관 찰 하는 것, EX 6 
( 그 리 퍼 (91006[)) 을 오 브 젝 트 의 포 지 션 과 정 렬 하기 위해 그것을 이 동 시 키 는 것, 오 브 젝 트 의 무게 및 강성 


5 
(rigidity)e] 기 초 하 여 필수적인 힘 을 인 가 하 는 것, 및 팔 을 위로 움직이는 것을 포 함 할 것이다. 


이 예 에서, 사 전 조 건 은 
것의 무 게 가 팔 의 들어올 
않고 


| 있는 것 
더 이상 기 대 지 않고, 이제는, 로 봇 의 손 에 의해 유 지 되는 것이다. 


더 일 반 적 으 로 는, 일 반 화 된 미소 조작 은 삼중 CP PRE, ACT, POST 포 함 하는데, 여기서 PRE = 1851, s2, 
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ss, Sc, 액션 ACT = [ai a», ..., 가 발생할 수 있기 이 전 에 참 이 어야 하고, POST = (pi, P2, ..., 59) 
^| 표 기 되는 세상 상 태 에 대한 변 화 의 세 트 로 귀 결 되어야 하는 세상 상 태 에 서 의 아 이 템 의 세 트 이다. 대 괄 호 [] 
는 AJASE 의 미 하고, 중 괄 호 Qi 순 서 가 없는 AEE 의 미 한다는 것을 유 의 한 다. 각 각 의 사 후 조 건 은, 성 과 가 
소 정 치 미만인 경우, 확 률 을 또한 가질 수도 있다. 예 를 들면, 계 란 을 움 켜 잡 기 위한 미소 조 작 은, Ape] 로봇 
의 손 에 있을 0.99 확 률 을 가질 수도 있 다 (나머지 0.01 확 률 은 계 란 을 움 켜 지려고 시 도 하는 동안 실 수 로 계 란 을 
깨 트리는 것, 또는 다른 원치 않는 결 과 에 대응할 수도 있다) 


더욱 더 일 반 적 으로, 미소 조 작 은 자 신 의 액 션 의 AASA, 단지 AJAA 또는 기본적인 로봇 감지 또는 작동 
대신, 다 은 ATA: ACT = [31, m, m, 


a]& 포 함 할 것인데, 여기서 "8 들 "에 의해 표 기 되는 기본 액 
산 재 된다. 이러한 경우, 사 후 조건 OA 


산 | 트 는, 기 
Zh(sub-minimanipulation) 전 체 의 사 전 조 건 의 합 집 합 에 의해 


PRE = PRE, U (Um;cacr PRE(m)) 


에서, 미소 조 작 에 대한 임계 성 능 을 명 시 하는 대신, POST 조 건 의 파 라 미 터 에 대해 허 용 가 
은, 으로 나타나는 파 라 미 터 의 값 이 
위 는 태스크 종 속 적 이며 각 각 의 태 스 크 에 대해 명 시 된 다. em 
E 부 품 의 ox 2 밀리미터 사 이 와 같은 어떤 범 위 ( 또 는 허 용 오차) 내 에 서 지 정 될 
그 부 품 의 최종 위 치 가 그 범위 내에 있으면 성 공 적 이다. 
실 시 형 태 에서, 미소 조 작 은, 그 것 의 POST 조 건 이, 로봇 
우 , 성 공 적 이다. 예 를 들면, se 미소 조 작 의 조 
1 미터 떨어져 신 규 의 부 품 을 배 치 하고 다음 번 미 


PRE 조 건 을 가지면, 제 1 미소 조 작 은 
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^] 제 약 (ordering constraint) 
합일 수 있다. 로봇 요 리 사 의 
경 우 에, 두 개의 재 료 가 보 울 에 넣 어 져서 혼 합 되어야 한다면. 각 각 의 보 울 에 넣 어 져 야 한다 
는 순서 ere] 존 재 하지만, 어떤 재 료 가 믹싱 보 울 에 먼저 넣 어 져야 하 는 지 에 대해서는 순서 were] 존 재 하지 
or 
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안 사의 움 직 임 을 감 지 하고 캡 쳐 하기 위해 요 리 사 (49) 에 의해 사 용 되 는 감지 
용 글 로 브 (680) 를 sls 록 도 이다. 감 지 용 글 로 브 (680) 는 , 손 가 락 의 각 각 에 있는 복 수 의 센 서 (6823, 682b, 


도 178 는 , 음 식 을 준 비 하는 동안, 요리 
블 다 
브 


는 도 
682c, 682d, 6820), 및 감 지 용 글 로 브 (680) 의 손 바 닥 에 있는 복 수 의 센 서 (682【, 682g): 구 비 한 다. 하 나 의 A 
시 형 태 에서, 소프트 글 로 브 의 내 부 의 적어도 5 개 의 압력 센 서 (6823, 682b, 682c, 6820, 6826) 는 모든 손 조작 
동안 요 리 사 의 움 직 임 을 캡 쳐 하 여 분 석 하 기 위해 사 용 된다. 이 실 시 형 태 에 서 의 복 수 의 센 서 (682a, 682b, 6826, 
682d, 682e, 682f, 6828) 는 감 지 용 글 로 브 (680) 에 임 베 딩 되지만, 외부 감 지 를 위해, 감 지 용 글 로 브 (680) 의 재료 
에 투 명 하다. 감 지 용 글 로 브 (680) 는 , 감 지 용 글 로 브 (680) 에 서 의 다양한 더 높고 더 낮은 포 인 트 의 손 곡 률 (또는 
고 저 ) 를 반 영 하는, 복 수 의 센 서 (6823, 682b, 682c, 682d, 6826, 682f, 6828) 와 관 련 되는 피쳐 포 인 트 를 구 비 할 
수도 있다. 로봇 손 (72) 위에 배 치 되는 감 지 용 글 로 브 (680) 는 , 인간 피 부 의 형상 및 컴 플 라 이 언 스 (0000113006) 
를 에 뮬 레 이 팅 하는 소프트 재 료 로 만들어진다. 로봇 손 (72) 에 대해 상세히 설 명 하는 추가 설 명 은 도 93 에 서 발 


젝 트 의 거리 및 형 상 뿐만 아니라, 오 브 젝 트 의 거 리 를 검 출 하기 위한, 그리고 키친 툴 을 핸 
ㅣ 중 앙 에 또는 그 ZAA 배 치 되는 카메라 센 서 (684), 예컨대 RGB-D 센서, 이미징 
각 적 감지 디 바 이 스 를 포 함 한 다. 이미징 센 서 (6821) 는 로봇 손 (72) 을 오 브 젝 트 의 방 향 을 향해 이 동 함 
그리고 오 브 젝 트 를 잡기 위한 필요한 보 정 을 ssp] 위해 로봇 손 (72) 에 게 안 내 를 제 공 한다. 게다가, 오 
의 거리 및 형 상 을 검 출 하기 위한 소나 센서, 예컨대 촉각 압력 센 서 가 로봇 손 (72) 의 손바닥 근 처 에 s 
수도 있다. 소나 센 서 (6821) 도 또한, 오 브 젝 트 를 향해 이 동 하 도록 로봇 손 (72) 을 가 이 드 할 수 있다. 소나 
(682a, 682b, 682c, 682d, 6826, 6821, 682g)9] 각 각 은 초음파 센서, 레이저, 무선 주파수 ASVBGFID, 및 
적절한 센 서 를 포 함 한 다 . 게다가, 소나 센 서 (6823, 682b, 682c, 6820, 6826, 6821, 6828) 의 각 각 은, 오브 
를 잡아서 집어 들 기 에 충분한 압 력 이 존 재 하 는 어떤 포 인 트 에서 오 브 젝 트 를 sep] 위해 로봇 손 (72) ㅇ 
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소나 센 서 (6821) 는 , 키친 툴 을 핸 들 링 하기 위한 촉각 감지 기 능 을 제 공 한 다. 예 를 들면, 로봇 SO 
소 고 기 를 컷 팅 하기 위해 나 이 프 를 잡는 경우, 로봇 손 (72) 이 나 이 프 에 가하는 그리고 소 고 기 에 인 가 하는 Sb 
] 양 


력 의 양은, 나 이 프 가 소고기 ANE 마친 경 우 에, 즉 나 이 프 가 저 항 을 갖지 않는 때 를 촉각 센 서 가 검 출 하는 것 
을 허 용 한다. 분 산 된 압 력 은 오 브 젝 트 를 고 정 시 킬 뿐만 아니라, 너무 많은 압 력 을 가하지 않기 위한 것이다, e] 
를 들면, 계 란 을 깨지 않기 위한 것이다. 더구나, 로봇 손 (72) 의 각 각 의 손 가 락 은, 엄 지 손 가 락 의 손가락 끝 의 


제 1 센 서 (6823), AAA 손가락 EJ A2 센 서 (6826), 중 지 의 손가락 끝 의 제 3 센 서 (6820), FAA 손가락 xe 
4 센 서 (6820), 및 새 끼 손 가 락 의 손가락 끝 의 제 5 센 서 (6821[) 에 의해 나 타 내 어 지 는 바와 같이, 손가락 끝에 A 
를 구 비 한다. 소나 센 서 (6823, 682b, 682c, 682d, 6826) 의 각 각 은 오 브 젝 트 의 거리 및 형 상 에 대한 감지 
E 


, €X 또는 습 도 에 대한 감지 성 능 뿐만 아니라 촉각 피드백 성 능 을 제 공 한 다. 
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P 


7 있는 소나 센 서 (6823, 682b, 682c, 682d, 6826) 외에, 손 바 닥 의 RGB-D 센 서 (684) 
는, 표 준 화 되 지 않은 오브젝트, 또는 표 준 화 되지 않은 키친 툴 
K-a 
정 


vo ^1 을 
한다. 로봇 손 (72) 은 표 준 화 되지 않은 오 브 젝 트 를 잡 기 에 
7 특 ls 
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—(72)9] 각 각 이 인 공 의 인간형 소프트 스킨 글 로 브 (700) 로 코팅 
Ò 


수 
ps 그 p2 
다. 인 공 의 인간형 소프트 스킨 글 로 브 (700) 는 , 로봇 손 (72) 이 하이 레 벨 의 미소 조 작 을 수 행 하 기 에 
투 X 
을 


를 포 함 한 다 . 하 나 의 실 시 형 태 에 서 , 소프트 스킨 글 로 브 (700) 
복 제 하기 위해 10 개 또는 그 이상의 센 서 를 포 함 한 다. 


도 186 는 , 라이브러리 데 이 터 베 이 스 (720) 에 서 미리 정 의 되어 저 장 되어 있는 미소 조 작 의 라이브러리 데 이 터 베 이 

스 (720) 에 기 초 하여 하이 레 벨 의 미소 조 작 을 실 행 하 기 위한, 인 공 의 글 로 브 로 

손 을 예 시 하 는 블 록 도 이다. 하이 레 벨 의 미소 조 작 은, 상 호 작용 움직임 및 상 호 작용 힘 의 실질적인 양 및 그 

을 통한 AJE 규 정 하 는 액션 프 리 미 티 브 의 시 퀸 스 를 가리킨다. 데이터베이스 라 이 브 러 리 (720) 에 저 장 되어 있 

는 미소 조 작 의 세 개의 예가 제 공 된 다. 미소 조 작 의 제 1 예 는 , 로봇 손 (72) 의 쌍 을 사 용 하여 도 우 (00484: 72 

2); 반 죽 하 는 것이다. 미소 조 작 의 제 2 예 는, 로봇 손 (72) 의 쌍 을 사 용 하여 e (ravioli; 724) 를 만드는 
이다. 미소 조 작 의 제 3 예 는 , 로봇 손 (72) 의 쌍 을 사 용 하여 스 시 를 만드는 것이다. 미소 조 작 의 세 개의 예의 
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나타나게 되는 로봇 팔 (70) 및 로 

세 타 입 의 분 류 법 ((+ax0100y》) 을 ei 면 

(forceful interaction) A 대한 필요 없이, 확고한 파 지 를 통 
o. 
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도우 ul7l(rolling dough)9] 존 재 하 는 
쌍 호 작 용 을 실 행 한 다. 인간 손 의 기능, 인간 손 바 닥 의 변형, 및 파 지 함 에 


em 

RH 

2 

자 

base i 

열 EX (c 

다. 로봇 팔 (70) 및 로봇 손 (72) 은 , 두 표면 2 오 
E EI 
zx 


한 추가적인 정 보 에 대해서는, TI. A. Kapandji, "The Physiology of the Joints, Volume 1: Upper Limb, 


6e," Churchill Livingstone, 6 edition, 2007, 로 부 터 의 자 료 를 참 조 하면 되는데, 이 참조 
그 전 체 가 본 원 에 통 합 된다. 


80 는 , 도우 반 죽 (740) 에 있 어 서 의 음식 준 비 를 위한 조작 액 션 의 분류법 상 에 서 의 하나 
T 


} ozi 
때 까지 반죽 액 션 을 반 복 하 기 (746) 를 비롯한 액 션 의 시 퀸 스 (또는 간략히 


A oS 데데 
Xn 


mh oL x9 A fa 


AA 
^l(compliant) 로봇 팔 (750) 이 더 작은 페 이 로 드 , 더 높은 9t 


RU "D 내 


제 공 하고, 사람 손 모 션 을 재 목 표 화 하는 것이 더 쉽고, 더 순 응 적 이 지 만, 설 계 는 더 많은 복잡성, 무 
한 


으 
의 증가, 및 더 많은 생산 비 용 을 필 요 로 한다. 간단 
Ó 


186 는 , 로봇 팔 (70) 과 로봇 손 (72) 사 이 의 인 터 플레이 및 상 호 작 용 의 하 나 의 예 를 예 시 하는 블 록 도이 
전성, 더 하지만 


TE , =y 
. 991 3}4 (anthropomorphic) 로봇 손 (752) 이 , 인 간 이 사 용 하 는 X(human tool) S 핸 들 링 할 수 있는 


문 헌 은 참 조 에 의해 


$ 반 죽 (740) 은 , 미소 조 작 의 라이브러리 데 이 터 베 이 스 에서 이미 미리 정 의 되 어 
다. 도우 반 죽 (740) 의 프 로 세 스 는, 도우 파 지 (742), 도 우 를 표면 Abe] 두 기 (744), 소 


미소 소 작 ) 를 포함 
= 
^ 
기 


다 

더 정 u] 
E 
게 


덜 비싸고, 더 낮은 


전한 것으로 간 주 되지 


로봇 손 (754) 은 무 게 가 더 7p8x 
숙 련 도 를 7px, 인 간 이 차 용 하는 툴 을 직 접 적 으 로 사용할 수 없다. 산업용 로봇 3 industrial robotic 
arm; 756) 은 더 높은 페 이 로 드 용 량 과 함께 더 정 확 하 지만, 일 반 적 으로, 주변 인 간 에 게 t 
않으며 잠 재 적 으 로는 많은 9 수 있다. 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (5 


도 18[ 는 , AY 3g 헤 드 에 부 착 될 표 

가능한 로봇 팔 (70) 을 예 시 하 는 블 록 도 이다. 키친 웨 어 를 잡기 위한 하 나 의 기 술 에서, 로 
시 된 선 
친 


760b, 7606, 760d, 760e 중 에 서 의 Q 
의 하 나 에 부 착 하기 위한 표 준 화 된 키친 툴 (580) 을 잡는다. 예 를 들면, 표 준 화 된 키친 핸 들 ( 


0) 의 하 나 의 실 시 형 


호 
T + 
성 팔 (750) 의 제 1 조 합 을 활 용 하는 것이다. 다른 세 개의 조 합 은 본 발 명 의 


준 화 된 키친 핸 들 (580) 을 사 용 하는 로봇 손 (72) 및 is 웨 어 에 고정 


손 (72) 은 , 760a, 


AA% (choice), 및 다른 것 으 로 부 터 의 42y spo] 헤드 중 임의 


580) 은 팬 의 재 료 를 


$7] (stir-fry) 위해 사 용 하기 위한 커스 
핸 들 (580) 은 단지 하 나 의 위 치 에서 


n e 


(72) 에 의해 유 지 될 수 있는데, 그 하 나 의 위 치 는 


] 주걱 헤 드 (7606) 에 부 착 된다. 하 나 의 실 시 형 태 에서, 표 준 화 된 키친 


표 준 화 된 키친 s 


> ki 


들 (580) 을 유 지 하기 위한 상이한 방 
A, 로봇 팔 은 키친 웨 어 (763) 에 고 정 가능한 하나 이상의 홀 더 (763) 를 구 비 하는데, 이 경우 
E 동작 동안 키친 웨 어 (762) 에 압 력 을 가 함에 있어서 필 요 하다면 더 많은 힘 을 가할 수 


p 


e] 
Z , " 나 이 프 로 계란 깨 기 "로 귀 결 되는 미소 소 작 의 데이터베이스 
는 블 록 도 이 다. 계란 깨 기 의 미소 조 작 (770) 은 : 올바른 위 치 에서 계 란 을 어 
로 프 를 어떻게 유 지 할 지 (774), 나 이 프 로 계 란 을 치 기 에 최 적 의 각 도 가 무 엇 인 지 (776), 
란 을 어떻게 열 지 (778) 를 포 함 한 다. 특정한 움 직 임 을 실 행 하기 위한 최상의 방 식 을 찾기 
774, 776, 및 778 에 대한 다양한 가능한 파 라 미 터 가 He ee 예 를 들면, Ay 
유 지 하기 위한 최 적 의 방 식 을 찾 
둘째, 로봇 손 (72) 은 미리 결정된 
로 겨 


최 적 의 방 식 을 찾기 위해, oe 
이 프 로 계란 치 기 (776), 나이프 


| 서 의 잠 재 적 인 혼 동 을 최 소 화 한다. 키친 웨 어 를 잡기 위한 다른 기 술 어 


브 
떻 게 유 지 할 지 (772), 계 란 을 7 


있다. 


D 및 깨진 
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한 조 합 에 대해 또한 테 스 트 된다. 결 과 적 으로, 나 이 프 로 계란 깨 기 의 미소 조 작 (770) 을 실 행 하기 위한 최 적 의 
방 식 은 미소 조 작 의 라이브러리 데 이 터 베 이 스 에 저 장 된 다. 나 이 프 로 계란 깨 기 의 저장된 미소 조 작 (770) 은 , 계 
유 지 하기 위한 최상의 방 식 (772), 나 이 프 를 유 지 하기 위한 최상의 방 식 (774), 및 나 이 프 를 계 란 과 충 돌 시 
위 


[0245] 
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[H 
pu 
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x & 
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]z 귀 결 되 는 미소 조 작 을 생 성 하기 위해, awe 기능적 결과 - 계 란 이 깨지는 것 - 가 달성 
는 것을 보 장 하는 파 라 미 터 의 세 트 를 식 별 하도록, 다 수 의 파라미터 조 합 이 테스트 만 
파 라 미 터 는, 계 란 을 깨지 않도록 하는 방 식 으로 계 란 을 파 지 하 고 유 지 하 는 HE 결 정 하 도록 식 
해 선 택 되고, 나 이 프 가 치 기 (6[『711108) 용 으로 유 지 될 수도 있도 

적 으 로 치기 모 션 이 식 별 된다. 깨진 계 란 이 
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[0246] 로봇 장 치 에 대한 


[0247] o 


[248] 일단 학습 프 로 세 스 가 완 료 되면, 결 과 는, 소 망 의 기능적 결 과 를 달 성 하는 것으로 알려져 있는 액션 프 리 미 티브 
힌 조 


[0249] 도 208, 실시간 조 정 을 갖는 미소 조 작 에 대한 레시피 실 행 (800) 의 한 예 를 예 시 하 는 
J 손 (72) 은 나 이 프 로 계란 깨 기 의 미소 조 작 (770) 을 실 행 하 는데, 이 in 

나이프 유지 동 작 (774), 나 이 프 로 계란 치기 동 작 (776), 및 깨진 계란 열기 SIR 
위한 최상의 방 식 이 미소 조작 라이브러리 데 이 터 베 이 스 로 부터 선 택 된 다. xm aes 72, 774, 776, 77 
을 위한 최상의 방 식 을 실 행 하 는 프 로 세 스 는, 미소 조 작 (770) 이 , 그 특정한 미소 조 작 에 대 
으로 동일한 결 과 ( 뚜 는 그 보 증 ) 를 달 성 할 것 이 다 는 것을 보 장 한다. 멀 티 모달 3 차 원 ad 
변동, 예컨대 계 란 의 치수 및 FAA 관해 실 시 간 의 조정 능 력 (112) 


z - ㅇ 
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19 에 서 의 미소 조 작 의 생 성 과 도 20 에 서 의 미소 조 작 의 실행 사 이 의 동 작 적 관 계 의 한 예 로 서 , "나이프 
소 조 작 과 관 련 되는 특정 변 수 는, 계 란 의 초기 xyz 좌표, 계 란 의 x 

프 의 초기 xyz E 나 이 프 의 초기 방위, 계 란 을 A xyz 좌표, 미소 

a " 나 이 프 로 계란 깨 기 " 의 식 별 된 변 수 는 생성 국 
작 의 실행 국면 동안 로 봇 식 음식 준비 od 
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21&, 표 준 화 된 키친 모 듈 에서 요 리 사 의 음식 준비 움 직 임 을 캡 쳐 하 여 요리사 스 튜 디 오 (44) 로 부터 소프트웨 
| 시피 346 생 성 하기 위한 소프트웨어 프 로 세 스 (810) 를 예 시 하 는 흐 름 도 이다. 요리사 스 튜 디 오 (44) 에 
812) 에 서 , 요 리 사 (49) 는 음식 레 시 피 의 상이한 컴 포 넌 트 를 설 계 한 다. 단 계 (814) 에 서 , 로 봇 식 요 리 용 

엔 , 요 리 사 (49) 가 선택한 레시피 Aen] 대한 이름, 10 재료, 및 측정 입 력 을 수 신 하 도록 구 성 된 다 . 단 

겨 da ^A] 요 리 사 (49) 는 음 식 / 재 료 를 지정된 표준 쿠킹 sljel(cooking "are)/ 어 플라이 vas 그리고 그들의 

E: 


이 
S 
ZR 


정 된 JAE 이 동 시 킨다. 예 를 들면, 요 리 사 (49) 는 두 개의 중간 크 기 의 4E(hallot):b 중간 크 기 의 마늘 
두 쪽 을 고르고, eju 개의 크 리 미 니 머 쉬 룸 (6010101 mushroom)£Eg 차 핑 조 리 대 (chopping counter) 상 에 두고, 
해 동 된 Bianco 퍼프 페 이 스 트 리 두 NË 프 리 저 락 (freezer lock) F02 로 부터 hi 이 동 시 킨다. 단계 
(818) 에 서 , 요 리 사 (49) 는 , 컴 퓨 터 (16) 로 의 전 송 을 위한 요 리 사 의 움직임 데 이 터 를 캡 쳐 하는 aem 구 비 하는 캡 


쳐 용 글 로 브 (26) 또는 slt] z2-(622)& 착 용 한다. 단 계 (820) 에 서 , 요 리 사 (49) 는 그 또는 그 녀 가 단 계 (122) 에 
서 ac 레 시 피 의 작 업 을 시 작 한 다. 단 계 (822) 에 서 , 요리사 움직임 기 록 용 모 듈 (98) 은 , 표 준 화 된 로 봇 식 7] 


비롯하여, 요 리 사 의 


© 
친 (50) 에 서 의 요 리 사 의 팔 및 손 가 락 의 힘 , 압력, XYZ 위치 및 방 위 의 실 시 간 의 측 정 치 를 
고 기록 


7 a 
정확한 움 직 임 을 캡 쳐 하 하도록 구 성 된 다. 요 리 사 의 움직임, 압력, 및 위 치 를 캡 쳐 하는 외에, 요리사 음 
직임 기 록 용 모 듈 (98) 은 , 특정한 AAAA 대한 전체 음식 준비 프로세스 동 안 의 (요리, 재료, 프로세스, Wow 


호 작용 이 미 지 의) 비디오 및 사 운 드 (인간 음성, 프라이, AAE 소 리 (6158), 등 등 ) 를 기 록 하 도록 구 성 된 다. 단 
계 (824) 에 서 , ERA 요 리 용 엔 진 (56) 은 , 멀 티 모달 3 차 원 센 서 (30) 및 캡 쳐 용 글 로 브 (26) 상의 센 서 로 부 터 의 요 
리 사 의 움 직 임 을 포 함 하는, 단 계 (822) 로 부 터 의 AAA 데 이 터 를 저 장 하도록 구 성 된 다. 단 계 (826) 에 서 , 레시피 
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[0252] 


[0253] 
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추상화 소프트웨어 모 듈 (104) 은 머신 구 현 에 조 jd s 스 크 립 트 를 생 성 하 도록 구 성 된 다. 단 계 (828) 에 서 , 

데 이 터 가 생 성 되 어 저장된 이후, 소프트웨 8 또는 레 스 토 랑 에 위 치 될 뿐만 아니 
모바일 디바이스 상의 로 봇 식 요 리 용 레시피 u 통 합 하는 유 저 의 컴 퓨 터 에 대한 sp 스토어 또는 마 켓 플레 
^g 통해, 유 저 에 대한 판매 또는 유 저 의 구 독 이 이 용 가 능 하 게 만들어진다. 


ža 
E, 
4 
ne 
T 
e 
rlo 
N, 


22 는 , 요리사 스튜디오 시 스 템 (44) 으 로부터 수 신 되는 소프트웨어 레시피 파 일 (22) 중 하나 이 상 에 기초한 로 

치를 갖는 로 봇 식 표 준 화 된 키 친 의 그 로봇 장 치 에 의한 음식 준 비 를 전 소프트웨어 프 로 세 스 를 es 
흐 름 도 (830) 이 다. 단 계 (832) 에 서 , 유 저 (24) 는 , 요리사 스 튜 디 오 (44) 로 부터 구 매 한 또는 요리사 스 튜 디 오 (4 
4) 로 부터 구 독 되는 레 시 피 를, 컴 퓨 터 (15) 를 통해 A 선 택 한 다. 단 계 (834) 에 서 , 가정용 로 봇 식 키 친 (48) 에 서 의 로봇 
식 음식 준비 엔 진 (56) 은 , 준 비 될 선택된 레 시 피 에 대호 


; 한 입 력 을 입력 모 듈 (50) 로 부터 수 신 하 도록 zd 단 
(836) 에 서 , 가정용 로 봇 식 키 친 (48) 에 서 의 로 봇 식 음식 준비 엔 진 (56) 은 , 선택된 레 시 피 를 2m: 
[ 일 (46) 을 이 용 하 여 메모리 모 듈 (102) 에 업 로 드 하도록 구 성 된 다. 단 계 (838) 에 서 , 가정용 로 봇 식 eid 


a 


의 로 봇 식 음식 준비 o 선택된 레 시 피 를 완 수 하기 위한 재료 이 용 가 능성 및 요 리 를 마치는 데 필요한 
대 략 적 인 요리 시 간 을 계 산 하도록 구 성 된 다. 단 계 (840) 에 서 , 가정용 로 봇 식 키 친 (48) 에 서 의 로 봇 식 음식 준비 
언 He] 존재 


지 또는 그렇지 않 은 지 의 여부, 또는 선택된 레시피 및 서빙 스 케 줄 에 따라 요 리 를 서 빙 하 기 에 


ot 


a 로 봇 식 
=q A” 
진 (56) 은 , 선택된 레 시 피 에 qa «xA (prerequisite) S 분 석 하도록 그리고 재 료 의 부 족 이나 
Ó 


간이 존 재 하 는 지 의 여 부 를 결 정 하도록 구 성 된 다. 전 제 조 건이 $4] 않으면, 단 계 (842) 에 서 , 가정용 X4 
키 친 (48) 에 서 의 로 봇 식 음식 준비 엔조 PM 경 고 를 전 송 하여, 쇼핑 리 스 트 에 재 료 가 추 가 되어야 한다는 것을 
나 타 내 거나, AHAA 레시피 또는 서빙 스 케 줄 을 제 공 한다. 그러나, 전 제 조 건 이 충 족 되면, ERA 음식 준비 


진 (56) 은 단 계 (844) 에 서 레시피 선 택 을 확 증 하도록 구 성 된 다. 단 계 (846) 에 서 , 레시피 선 택 이 확 증 된 이후, 유 
(60) 는 , 컴 퓨 터 (16) 를 통해, 음 식 / 재 료 를 특정한 표 준 화 된 컨 테 이 너 로 그리고 요 구 되는 위 치 로 이 동 시 킨다. 
료 가 지정된 컨테이너 및 식 별 되는 바와 같은 위 치 에 배 치 된 이후, 가정용 로 봇 식 키 친 (48) 에 서 의 로 봇 식 음 


준비 엔 진 (56) 은 , 단 계 (848) 에 서 시작 시 간 이 트 리 거 되 었 는 지 를 체 크 하도록 구 성 된 다. 이 중대한 시 기 에, 가 
용 ERA 음식 준비 엔 진 (56) 은 , 모든 전 제 조 건 이 충 족 되고 있다는 것을 보 장 하기 위한 제 2 프로세스 체 크 를 
급 한 다. 가정용 로 봇 식 키 친 (48) 에 서 의 로 봇 식 음식 준비 엔 진 (56) 이 요리 프 로 세 스 를 시작할 준 비 가 되어 있 


않으면, 가정용 로 봇 식 음식 준비 엔 진 (56) 은 , 시작 시 간 이 트 리 거 될 AAA, 단 계 (850) 에 서 전 제 조 건 을 
체 크 한 다. 로 봇 식 음식 준비 엔 진 (56) 이 요리 프 로 세 스 를 시작할 준 비 가 되면, 단 계 (852) 에 서 , 로 봇 식 음식 
비 엔 진 (56) 에 서 의 날 음 식 용 품질 체크 모 듈 (043111 check for raw food module; 96) 은 , 선택된 ANAA 
한 전 제 조 건 을 프 로 세 싱 하 도록 구 성 되 고, 레 시 피 에 서 의 설 명 과 비 교 하 여 각 각 의 재료 아 이 템 ( 예 를 들면, 원 
E A 소고기 안심 로 스 트 (0276 center-cut beef tenderloin roast) 및 상 태 ( 예 를 들면, 유효 
간 / 구 매 일 자 , 향 , 컬러, 텍스쳐, 등 등 ) 를 검 사 한다. 단 계 (854) 에 서 , 로 봇 식 음식 준비 엔 진 (56) 은 "0" 스 테 ㅇ 
에서 시 간 을 설 정 하고, 소프트웨어 레시피 파 일 (46) 에 따른 선택된 요 리 를 만들기 위해, 요 리 사 의 요 리 하 는 
로 드 한 


직 임 을 복 제 하기 위한 하나 이상의 로봇 팔 (70) 및 로봇 손 (72) 으 로 소프트웨어 레시피 파 일 (46) 을 업로드 
|. 단 계 (856) 에 서 , 하나 이상의 로봇 팔 (72) 및 손 (74) 은 재 료 를 손 질 하고, 요 리 사 (49) 의 xb, 손 및 손 가 락 의 
과 동일한 움 직 임 을 가지고, 정확한 압력, 정밀한 힘 , 및 동일한 XYZ AAE 가지고, 요 리 사 의 움 직 임 으 로 부 
캡 쳐 되 어 기 록 된 것과 동일한 시간 FHAN, 요리 방 법 / 기 술 을 실 행 한다. 이 시간 동안, 하나 이상의 로봇 
(70) 및 손 (72) 은 , 단 계 (858) 에 서 예 시 되 는 의 a» E, 제 어 된 데 이 터 (예컨대 온도, 무게, «€ 


바 
데 이 터 (예컨대, 컬러, 의 


Es , 
량 , 등등) 및 미디어 , 넘 새 , 부분 사이즈, 등 등 ) 에 비 교 한다. 데 이 터 가 비 교 된 이 
로봇 장 치 (로봇 팔 (70) 및 로봇 손 (73) 을 포 함 함 ) 는 단 계 (860) 에 서 AAE 정 렬 하고 조 정 한다. 단 계 (862) 에 
, 로 봇 식 음식 준 완 성 된 요 리 를 지정된 서빙 식 기 로 옮기고 그것을 조 리 대 에 


lm come c 


도 23 은 , 미소 조작 라이브러리 데 이 터 베 이 스 (870) 에 대한 다양한 파라미터 조 합 을 생성, 테스팅, 및 확 인 하 7 

위한, 그리고 그것을 저 장 하기 위한 소프트웨어 프 로 세 스 의 하 나 의 실 시 형 태 를 예 시 하는 흐 름 도 이다. 미소 조작 

라이브러리 데 이 터 베 이 스 (870) 는 일 회 성공 테스트 프 로 세 스 (0ne-time success test process; 870)( 예 를 

들면, 계란 유 지 ) 를 수 반 하는데, 이것은 임시 라 이 브 러 리 에 저 장 되며, 미소 조작 데이터베이스 라 이 브 러 리 에서 

의 일 회 테스트 결 과 의 조 합 (890)( 예 를 들면, 계란 깨 기 의 전체 움 직 임 ) 을 테 스 트 한다. 단 계 (872) 에 서 , 컴퓨터 

(16) 는 복 수 의 액션 가노 복 수 의 별 개 의 레시피 액 션 ) 을 갖 1 규 의 미소 조 작 ( 예 를 들면, 계란 깨 
sj 


단 계 (874) 에 서 , 신규 미소 조 작 과 관 련 되는 오 브 젝 트 ( 예 를 들면, 계란 및 나 이 프 ) 의 수가 식별 
(16) 는 단 wo, s 별 개 의 액션 또는 

조 작 과 관 련 되는 주요 파 라 미 터 (예컨대, 오 브 젝 트 의 위치, 오 브 젝 
전체 가능한 범 위 를 선 택 한 다. 단 계 (880) 에 서 , 각 각 의 주요 파 라 미 터 에 대해, 컴퓨 


트 의 방위, 압력 및 속 도 ) 의 
터 (16) 는 , 주요 파 라 미 터 의 


움 직 임 을 식 별 한다. 단 계 (878) 에 서 , 컴 퓨 터 는 , 특 
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| 각 의 값 을, 다른 주요 파 라 미 터 와의 모든 가능한 조 합 ( 예 를 들면, 하 나 의 위 치 에서 계 란 을 유 지 하지만 다른 
FE 테 스 트 하는 것 ) 을 가지고 테 스 트 하고 확 인 한 다. 단 계 (882) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 , 주요 파라미터 조 함의 특 
ㅣ 세 트 가 신 뢰 가능한 결 과 를 생 성 하는지를 결 정 한 다. 결 과 의 확 인 은 컴 퓨 터 (16) 또는 사 람 에 의해 행해질 수 


i 
다. 결 정 이 부 정 적 이면, dare), 여전히 테 스 트 되어야 하는 다른 주요 파라미터 조 합 이 존 재 하는지를 
7 
7 
Ò 


위해 단 계 (886) 로 진 행 한다. 단 계 (888) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 , 다음 번 파라미터 조 합 에 대한 추가 테스팅 및 
Hi 위해 다음 번 파라미터 조 합 을 정 형 화 함에 있어서 주요 파 라 미 터 를 1 만 큼 증 가 시킨다. 단 계 (882) 에 서 결 
긍 정 적 이면, 컴 퓨 터 (16) 는 성공적인 주요 파라미터 조 합 의 세 트 를 임시 위치 라 이 브 러 리 에 저 장 한다. 임시 
라 이 브 러 리 는, (가장 성공적인 테스트 결 과 를 갖 거나 또는 최소 실패 결 과 를 갖는) 성공적인 주요 파 라 미 


조 합 의 하나 이상의 세 트 를 저 장 한다. 


T do o oW A x9, oM o£ N 


고, 


(892) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 특정한 성공적인 파라미터 조 합 을 X 횟 수 (예컨대 Up 회) 동안 테 스 트 하고 

. 단 계 (894) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 , 특정한 성공적인 파라미터 조 합 의 반 복 된 테스트 동안 실패한 결 과 의 수 

Huy. 단 계 (896) 에 서 , 컴 퓨 터 (16 | 브 러 리 로부터 다음 번 일 회 성공한 파라미터 조 합 을 선 택 하 
는 


ex 


rir 
o, 
> 
w 
[o] 


성공한 파라미터 조 합 이 더 이상 남아 있지 않으면, 컴 퓨 터 (16) 는 , 단 계 (898) 에 서 , 신 뢰 가 능 한 (또는 보증 
) 결 과 를 생 성 하는 파라미터 조 합 의 하나 이상의 세 트 의 테스트 결 과 를 저 장 한 다. 단 계 (899) 에 서 , 파라미터 
합의 하 나 보다 많은 신 뢰 가능한 세 트 가 존 재 하 면 , 컴 퓨 터 (16) 는 파라미터 조합 중 최상의 또는 최 적 의 세 트 를 
정하고, 특정한 미소 조 작 과 관 련 되 는 파라미터 조 합 의 최 적 의 세 트 를, AAAA 음식 준비 스테이지 동안 표 
로 봇 식 키 친 (50) 에 서 의 로봇 장 치 에 의한 미소 조작 라이브러리 데 이 터 베 이 스 에 서 의 사 용 을 위해 저 장 한 


T 


mo EU Ic a 
pu) 


[o 


도 24i 미소 조 작 에 대한 dim 생 성 하기 위한 소프트웨어 프 로 세 스 (900) 의 하 나 의 실 시 형 태 를 예 시 하 는 
름 도 이 다. 단 계 (902) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 , 데이터베이스 라 이 브 러 리 에 저 장 될 로 봇 의 미소 € 조 작 기 (3 robotic 
mini hand manipulator ) 에 의한 특정한 로봇 태 스 크 ( 예 를 들면, 나 이 프 로 계란 깨 기 ) 를 정 의 한 다. 컴 퓨 터 는, 
단 계 (904) 에 서 , 각 각 의 미소 단 계 에 서 의 오 브 젝 트 의 모든 상 이 하 고 가능한 방 위 ( 예 를 들면, 계란 유지 및 계란 
의 방 위 ) 를 식 별 하 고, 단 계 (906) 에 서 , 오 브 젝 트 에 대해 키친 툴 을 유 지 할 ( 예 를 들면, 계 란 에 대해 를 


별 나 
지 하 는) 모든 상이한 위 치 적 포 인 트 를 식 별 한다. 단 계 (908) 에 서 , 계 란 을 유 지 하고 올바른 (컷팅) 움직임 프 로 파 
일, 압력, 및 속 도 를 가지고 계 란 을 나 이 프 로 깨기 위한 모든 가능한 방 식 을 경 험 적 으로 식 별 한다. 단 계 (910) 에 
^|. 컴 퓨 터 (16) 는 , 계 란 을 적절히 깨기 위해, 계란 및 계 란 에 대한 나 이 프 의 AAE 유 지 하기 위한 다양한 조합 
을 정 의 한 다. 예 를 들면, 오 브 젝 트 ( 들 ) 의 방위, 위치, 압력 및 속 도 와 같은 최 적 의 파 라 미 터 의 조 합 을 찾는다. 


단 계 (912) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 , 다양한 조 합 의 신 뢰 가 능 성 을 dis 
같은 트레이닝 및 테스팅 프 로 세 스 를 행하고, 
A 


각 
ASE XS] 반 복 한 다. 요 리 사 (49) 가 소 정 의 음식 
으 


[ 표 


화 를 테 스 트 하는 것과 
소 정 치가 될 때 까지 프로 
| 란 깨 기 ) 를 수 행 하고 있는 


겨 | 
러 단 계 / 태 스 크 로 변 환 된 


경우, 그 태 스 크 는, 단 계 (914) 에 서 , 태 스 크 의 일 부 로 서 수 행 할 미소 의 다. 
단 계 (916) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 그 특정 태 스 크 에 대한 미소 조 작 의 다양한 조 합 을 데이터베이스 라 이 브 러 리 에 저 


Ò X 

스는 또한, 고 기 의 형상 및 깊 이 에 대해 올바른 방 향 에서 그리고 적절한 깊 이 까지 올바른 압 력 을 인 가 하 는 것에 
의해, 포 크 를 사 용 하여 소 고 기 의 조 각 을 잡는 것과 같은 아주 다양한 태 스 크 에 적용될 것이다. 단 계 (919) 에 서 , 
컴 퓨 터 는 미리 정 의 된 키친 태 스 크 의 데이터베이스 라 이 브 러 리 를 조 합 하 는데, 이 경우, 각 각 의 미리 정 의 된 키 
친 태 스 크 는 하나 이상의 미소 조 작 을 포 함 한 다 

도 25 는 , 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 에 서 의 표 준 화 된 키친 툴 , 표 준 화 된 오브젝트, 및 표 준 화 된 기 기 의 라 이 브 러 리 를 
할 당 하고 활 용 하는 프 로 세 스 (920) 를 예 시 하는 흐 름 도 이다. 단 계 (922) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 , 각 각 의 키친 툴 , 오브 
젝트, 또는 기 기 / 유 텐 실 에게, 툴 , 오브젝트, 또는 기 기 의 파라미터 예컨대 그 것 의 3 차 원 위치 좌표 및 방 위 를 
미리 정 의 하 는 코 드 (또는 바 코 드 ) 를 할 당 한 다. 이 프 로 세 스 는, 다 음 을 포 함 하 지만 이 들 로 제 한 되 지 는 않는 표 

화 된 로 봇 식 키 친 (50) 에 서 의 다양한 엘 리 먼 트 를 표 준 화 한 다: 표 준 화 된 키친 기기, 표 준 화 된 키친 툴 , 표준 
준 화 된 작업 공간 
] 


[0257] 


[0258] 


[0259] 


[0260] 


등 록 특허 10-2286200 


$ 엔 진 은, 키친 m, 오브젝트, 기 기 의 일부, 유 텐 실 , 또는 어 플 라 이 언 스 를 검 색 할 것을 하나 이상의 로봇 손 에 
게 명 령 하도록 구 성 된 다. 

도 262, 3 차 원 모델링 및 추 론 을 갖는 표 준 화 되지 않은 오 브 젝 트 를 식 별 하는 프 로 세 스 (926) 를 예 시 하는 흐름도 
이다. 단 계 (928) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 표 준 화 되지 않은 오브젝트, 예컨대 상이한 사이즈, 상이한 치수, 및 / 또 는 
상이한 FAE 가질 수도 있는 재 료 를 센 서 에 의해 검 출 한다. 단 계 (930) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 표 준 화 되지 않은 오 
브 젝 트 를, 형상, 치수, 방위 및 위치 정 보 를 캡 쳐 하기 위한 3 차 원 모델링 센 서 (66) 를 이 용 하 여 식 별 하고, 로봇 
손 (72) 은 적절한 음식 준비 태 스 크 ( 예 를 들면, 스 테 이 크 의 조 각 을 자 르 거나 집 어 드는 것 ) 를 수 행 하기 위해 실시 
간 조 정 을 행한다 


도 27 은 미소 조 작 의 테스팅 및 학 습 을 위한 프 로 세 스 (932) 를 예 시 하 는 흐 름 도 이다. 단 계 (934) 에 서 , 컴 퓨 터 는, 
각 각 의 요리 동 작 ( 예 를 들면, 나 이 프 로 계란 깨 기 ) 이 분 석 되고, 분 류 되고, 액션 프 리 미 티브 또는 미소 조 작 의 

A 되는 음식 준비 태스크 구성 분 석 ({000 preparation task composition analysis)& 수 행 한 다. 하 
에 식 을 준 비 함에 있어서 특정한 결 과 를 향해 진 행 하 는 기본적인 기능 성 과 ( 예 
) 를 달 성 하 는 하나 이상의 액션 프 리 미 티 브 의 시 퀸 스 를 가리킨 
소 조 작 은 로우 레벨 조작 또는 하이 레벨 조 작 으로서 추 가 로 설 명 될 수 있는데, 이 경 
은 


, 최 소 의 상호 작용 힘 을 필 요 로 하며 로봇 장 치 의 사 용 에 거의 배 타 적 으로 의 존 하는 


조 작 은 상당한 양 의 상호 작용 및 상호 작용 힘 및 
다. 프로세스 루 프 (936) 은 미소 조작 및 학습 단 계 어 
8, 100 회 ) 반 복 되는 테 스 트 로 구 성 된 다. 
고어 를 수 행 하기 위해 보는 시 
한 미소 조 작 에 서 의 방위, 위 치 / 속 
프 리 미 티 브 는 로봇 손 (72) 및 
단 계 (940) 에 서 , 로 봇 식 음식 준비 
있는지 또는 실 패 인 것으 
ii 에 관하여 자 동 화 된 분석 
+ 감지 피드백 데 이 터 를 제 
조작 실행 프 로 세 스 의 파 라 미 
관한 신 규 의 정 보 를 , 로 봇 식 
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JEJE 결 정 하도록 구 성 된 다. 단 계 (942) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 , 미소 

을 행한다. 예 를 들면, 멀 티 모 달 센 서 는 , 미소 조 작 으 는 
도 있다. 단 계 (944) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 실시간 조 

터 를 조 정 한 다. 단 계 (946) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 파 라 미 ㄷ 

음식 준비 엔 진 (56) 에 대한 학습 메 커 니 즘 으로서, 미소 za 
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도 28], 로봇 팔 에 대한 ied < 및 정렬 쓰지 대한 uses e 흐 름 도 이 다. 
단 계 (952) 에 서 , ERA 음 을 동 
(46) 을 로 딩 한다. 예 를 들 
부 첼 (Arnd Beuchel)9] " 비 
로봇 장 치 는 태 스 크 를, 예 
M xyz 위 치 를 가지고, x. 
기 기 를 가지고 표 준 화 된 키친 d 
는 기 록 된 레시피 데 이 터 와 동일 
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M ae, 
m ne 2 

to 
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[rt 


면 , AXE a a FE maps. uA cd 스티 s2$ 
L 음식 준 비 를 복 제 할 것이다. 


시 
E 
dup mea, 6, 손 가 락 에 대한 옴 직 임 과 동일한 sade 가지고, 동일한 
T A 
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X 
[X 
IE 


동 = 요 리 ㅅ 
스 (0806) 에 서 실 행 한다. oo E Pea 소프트 
xu 


어 에 공 급 되는 원시 데 이 터 를 생 성 하는 멀 티 모달 센 서 를 통해 음식 준비 프 로 세 스 를 모 니 터 링 하는데, 추상화 4 
프 트 웨 어 에서 로봇 장 치 는, 실 세 계 출 력 을, wes 센서류 데 이 터 (시각적, 오디오, 및 임 의 의 센서류 피 
드 백 ) 에 기초한 제 어 된 데 이 터 에 대해 비 교 한다. 단 계 (958) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 AAA 데 이 터 와 멀 티 모달 센서 
류 데이터 사 이 에 AAA 차 이 가 존 재 하는지를 결 정 한 다. 단 계 (960) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 , 멀 티 모달 센서류 
터 가 제 어 된 데 이 터 로부터 편 향 하 는 지 의 여 부 를 분 석 한다. 편 향 이 존 재 하면, 단 계 (962) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 


봇 S00, 로봇 손 (72), 또는 다른 엘 리 먼 트 를 다시 캘 리 브 레 이 팅 하기 위해, 조 정 을 행한다. 기기 
로 봇 식 음식 준비 엔 진 (16) 은 , 하나 이상의 파라미터 값 에 대해 이루어진 조 정 을 지식 데 이 터 베 이 스 에 추 가 하는 
것에 의해, 프 로 세 스 (964) 에 서 학 


습 하 도록 구 성 된 다 . 단 계 (968) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 , 보 정 된 프로세스, 조건, 및 
파 라 미 터 에 관 련 이 있는 업 데 이 트 된 수정 AHE 지식 데 이 터 베 이 스 에 저 장 한다. 단 계 (958) 로 부터 편 향 에서 차 
이가 EAIA 않으면, 프 로 세 스 (950) 는 단 계 (969) 로 바로 진 행 하여 실 행 을 완 료 하게 된다. 
도 29 는 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 에 서 의 사 용 을 위한 미소 조작 오 브 젝 트 의 데이터베이스 라이브러리 구 조 (970) 의 
하 나 의 실 시 형 태 를 예 시 하 는 테 이 블 이다. 데이터베이스 라이브러리 구 조 (970) 는 특정한 미소 조 작 에 대한 정보 
를 입 력 하고 저 장 하기 위한 여러 필 드 를 나타내는데, (1) 미소 조 작 의 이름, (2), 미소 조 작 의 할 당 된 코드, 


[0261] 


[0262] 


[0263] 


[0264] 
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(3) 미소 조 작 의 성 능 과 관 련 되는 표 준 화 된 기기 및 툴 의 코 드 (들), (4) 조 작 된 (표준 또는 비표준) 오브젝트 
(재료 및 Y 초기 위치 및 방위, (5) 유 저 에 의해 정 의 되 는 (또는 실행 동안 기 록 된 레 시 피 로부터 추 출 되는) 
파 라 미 터 / 변 수, (6) 타임 라인 상 에 서 의 미소 조 작 의 ( 임 의 의 센서 또는 비디오 모니터링 시 스 템 으 로 부 터 의) A 
결 용 피드백 파라미터 및 로봇 손 움 직 임 (모든 서 보 에 대한 제어 신 호 ) 의 ATSE xd. 특정한 미소 조작 
에 대한 파 라 미 터 는 , 미소 조 작 을 수 행 하는 데 필요한 복잡도 및 오브 수도 있다. 이 예 에서 


는, 네 개의 파 라 미 터 가 식 별 된다: 표 준 화 된 키친 모 듈 의 볼 륨 에 서 의 시작 XY EXT 
Z, 및 오브젝트 형상. 오브젝트 사이즈 및 오브젝트 ga 양 자 는 비표준 파 라 미 터 에 의해 정 의 되거나 설 명 될 
수도 있다. 


도 30 은 , 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 에서 사 용 하기 위한 표 준 화 된 오 브 젝 트 의 데이터베이스 라이브러리 구 조 (972) 를 

= 오브젝트 데이터베이스 라이브러리 구 조 (972) 는 표준 오 브 젝 트 에 관 련 이 있는 정보 

러 필 드 를 나타내는데, (1) 오 브 젝 트 의 이름, (2), 오 브 젝 트 의 이미지, (3), 오 브 젝 트 에 대 

한 할 당 된 코드, (4), 양호한 해 상 도 가 미리 정 의 된 XYZ 좌표 매 트 릭 스 에 서 의 오 브 젝 트 의 전체 치 수 를 갖는 가 

상 30 모텔, (5) ( 이 용 가 능한 경우) 오 브 젝 트 의 가상 벡터 모델, (6) 오 브 젝 트 의 작업용 엘 리 먼 트 의 정의 및 마 
u 


© zw xt 
킹 ( 엘 리 먼 트 는, 조 작 을 위해 손 및 다른 오 브 젝 트 와 접 촉 할 수도 있다), 및 (7) 각 각 의 특정 조 작 에 대한 오브 
RA H 자 


도 32 는 , 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 에 의해 레시피 복제 프 로 세 스 의 AFEN 사용될 재 료 의 품 질 을 체 크 하기 위해 
사 용 되 는 프 로 세 스 (1000) 의 실 행 을 묘사 멀 티 모달 젠 서 시스템 비디오 감지 는 
| 컬러 검출 및 스펙트럼 분 석 을 사 용 하는 프 로 세 스 (1006) 를 구현할 


되는 이동식 프 로 브 의 일 부 이든 또는 키 친 에 임 베 딩 된 ze 


ofo 

2 
AU) 
[ 모 

m n 


에 
Bu) 
zu 
do rS 
ol, A 


f» to 
2 
4o 때 
w 
[S 


수 있다. 마찬가지로, 로봇 
암모니아 감지 센서 시 스 템 을 사 용 하면 
추가적인 A 센서 
되는 터치 감지 프 
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(1002) 를 실행할 
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통해 재 료 의 온도, 텍스쳐 및 전체적인 무 게 에 관련 
센서 및 비디오 이 미 지 류 ( ㅠ 1060-1088075) 를 통 
ㅣ 


또는 그것을 폐 기 할 지 에 


A -A 
38. 그 
yr 
29; 

원 qii 


원 Su 
qii 
A 


로 봇 식 레시피 스크립트 복제 프 로 세 스 (1010) 를 묘 사 하 는데, 여기서, 멀 티 모달 센 서 를 갖춘 sp), 

및 유 텐 실 을 유 지 하는 다 수 의 손 가 락 의 손 (72) 을 갖는 듀얼 암 이 stsqpolQ012)9b 상 호 작 용 한다. 멀 터 모 

는 로봇 센서 헤 드 (20) 는 , 레 시 피 에 대한 AFAA 저장된 시 퀸 스 데 이 터 에 따라 

가 요리 프로세스 시 퀸 스 생성 레시피 x 
년 


-e, 
ES 
fo 
ㅁ 
ü 
" 
(t 


€ 
7j 
링 하고 
j 및 언스 EDO 용 물 및 변 수 를 식 별 하 기 위한 데 이 터 를 태 
모 듈 로 또한 제 공 하도록 사 용 된다. 로봇 센서 헤 드 (20) 에 서 의 추가적인 센 서 는 , 요리 프 로 세 스 의 중 
aq 


와 그 분 산 에 의해 사 용 가 능한 계 란 을 2 


| 는 
경 우 에서는 계 란 을 적절히 핸 들 링 하기 위해 사 용 된다; 손가락 및 손바닥 안에 있는 A 
| E 지 


경 우 에 서는 HES 가 져 와 서 핸 들 링 할 수 있고, 음식 재 료 를 적절히 프 로 세 싱 하 기 ( 예 를 
될 때 까지 계란 흰자 x]|7](beating the egg-white)) 우 
우 에 서 는 거 품 기 ) 을 잡아서 핸 들 링 한다. 


도 33 은 재료 보관 시스템 개 념 (1020) 을 묘 사 하 는데, 여기서는, 필 요 로 되는 요 리 용 재 료 ( 예 를 들면, 고기, 생 
선 , 가금류, 갑각류, 야채, 등등) 중 임 의 의 것을 저장할 수 있는 음식 보관 컨 테 이 너 (1022) 가 , 각 각 의 재 료 의 
신 선 도 를 측 정 하고 모 니 터 링 하기 위해 센 서 를 갖추고 있다. 음식 보관 컨 테 이 너 (1022) 에 임 베 덩 되는 모니터링 
센 서 는, 암모니아 센 서 (1030), 휘발성 유기 화합물 센 서 (1032), 내부 컨테이너 온도 센 서 (1026) 및 습도 센서 
(1028) 를 포 함 하 지만, 이 들 로 제 한 되 지 는 않는다. 추가적으로, 인간 요 리 사 에 의해 활 용 되는 또는 로봇 팔 및 
손 에 의해 활 용 되든 간에, 더 큰 재 료 의 볼륨 내 부 의 주요 측 정 ( 예 컨대 온 도 )( 예 를 들면, 고기 내부 온 도 ) 을 ㅎ 
용 하 기 위해, 수동 프 로 브 가 사용될 수 있다 
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출 디 바 이 스 ( 예 를 들면, 온도 프 로 브 / 바 늘 ) 를 포 함 하는 음식 보관 컨 테 이 너 (1042) 에 AAA 
는 도 및 품질 체 크 의 일 부 로 서 실 행 되는 측정 및 분석 프 로 세 스 (1040) 를 묘 사 한다. 컨테이너 
는, 자 신 의 컨테이너 IDE 특 정 하 는, 그리고 온도 데 이 터 (1046), 습도 데 이 터 (1048), 암모니아 레벨 데이터 
(1050), 휘발성 유기 화합물 데 이 터 (1052) 를 포 함 하는 메 타 데 이터 태 그 (1044) 에 의해 자 신 의 데이터 세 트 를, 통 
신 단 계 (1056) 를 통해 무선 데이터 네 트 워 크 를 거쳐, 음식 제어 품질 엔 진 이 컨테이너 데 이 터 를 프 로 세 싱 하는 
수 있다. 프로세싱 단 계 (1060) 는 컨테이너 고 유 의 데 이 터 (1044) 를 사 용 하고, 그것을, 
이터 검색 및 저장 프 로 세 스 (1054) 에 의해 미 디 어 (1058) 로 부터 저장 및 검 색 되는 허 용 가능한 것으로 고 려 되 
데이터 sa 및 범 위 에 비 교 한다. 그 다음, 알 고 리 즘 의 세 트 는, 재 료 의 적 합 성 에 관한 결 정 을 행하여, 실시간 
^ 품질 분석 결 과 를 aS 통신 프 로 세 스 (1062) 를 통해 데이터 네 트 워 크 를 거쳐 제 공 하게 된다. 그 다음, 
질 분석 결 과 는 다른 프 로 세 스 (1064) 에 서 활 용 되는데, 이 경 을 팔 

되고, 재 료 가 나 중 의 소 비 를 위해 요리 프 로 세 스 에 서 사용될 
가 


우 결 과 는 추가적인 액션 


do oU mH uo rf 고 


도 351, 표 준 화 된 키 친 이 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 이든 또는 요리사 스 튜 디 오 이 든 간에, 표 준 화 된 키 친 에서 사용 
될 때 의 사 전 에 채워진 재료 컨 테 이 너 (1070) 의 기능성 및 프로세스 단 계 를 묘 사 한 다. 재료 컨 테 이 너 (1070) 는 상 
한 사 이 즈 (1082) 및 상이한 용 도 를 염 두 에 두고 설 계 되며, 특정한 보관 온도 범 위 를 달 성 하기 위한 냉장, 냉 
동, u(chilling) 등 등 에 의해 상 하 기 쉬운 아 이 템 을 수 용 할 적절한 보관 환 경 (1080) 에 적 합 하 다. 
추가적으로, 재료 보관 컨 테 이 너 (1070) 는 또한, 상이한 타 입 의 재 료 (1072) 에 어 울 리 도 록 설 계 되 는데, 컨테이너 
는 미리 사전 라 벨 링 JE, 쌀 , 등등), 점 성 / 패 이 스 티 재 료 (겨자, 마요네즈, 마 지 팬 
(marzipan), 잼 , 등등 i 유 , 주스, 등 등 ) 로 사 전 에 채 워 지 며 , 이 경우, 분배 프 로 세 
스 (1074) 는 재료 타 입 에 따라 다 양 하 고 상이한 애플리케이션 qea (dropper), ㅠ 트 (00416), 도 우 징 
연동 펌 프 (peristaltic dosing pump), 등 등 ) 를 활 용 하고, 첨가 제어 프 로 세 스 (dosage control process; 1076) 
를 실 행 하는 첨가 제어 엔 진 (1084) 에 의한 정확한 컴퓨터 제 어 가능 분 배 는, 적절한 양 의 재 료 가 정확한 시 간 에 
분 배 되는 것을 보 장 한다. 레시피 고 유 의 첨 가 는, 메뉴 인 터 페 이 스 를 통해 또는 심지어 원격 전화 애플리케이션 
을 통해 개 인 의 입맛 또는 다 이 어 트 ( 저 염 , 등 등 ) 에 적 합 하도록 조 정 가 능 하 다는 것을 주 목 해야 한다. 첨가 결정 
서 초 하 여 , 첨가 제어 엔 진 (1084) 에 의해 실 행 되 는데, 분 배 는, 디 


너의 검 출 에 기 초 하여, 수동 배출 커맨드 또는 원격 컴퓨터 제 


E 


COH 


, 레시 a 
스 펜 서 의 배출 포 인 트 에 서 의 특정한 배출 컨 테 ㅇ 
어 를 통해 발 생 한 다. 


도 36 은 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 에 서 의 사 용 을 위한 레시피 시스템 구 조 (1000) 를 예 시 하는 블 록 도 이 다. 음식 
준비 프 로 세 스 (1100) 는 요리 타임 라 인 을 따라 다 수 의 스 테 이 지 로 분 할 되는 것으로 도 시 되는데, 각 각 의 스테이 
지는 각 각 의 스 테 이 지 (1102), 스 테 이 지 (1004), 스 테 이 지 (1106) 및 스 테 이 지 (1108) 에 대한 하나 이상의 원시 ul 
이터 EXE 구 비 한다. 데이터 EXER, 비디오 이 미 지 류 , 오디오 레코딩, 텍스트 설 명 뿐만 아니라, 제어 프로그 
램 의 일 부 를 형 성 하는 명령어 및 커 맨 드 의 머신 판 독 가능 및 머신 이 해 가능 세 트 와 같은 엘 리 먼 트 를 포 함 할 수 
있다. 원시 데이터 세 트 는 레시피 구조 내에 포 함 되며, 레시피 복제 프 로 세 스 의 시 작 에서부터 요리 프로세스, 
또는 그 내 부 의 임 의 의 서브 프 로 세 스 의 끝까지 줄곧 다양한 레 벨 의 시간 인 터 벌 및 시간 시 퀸 스 를 가지고, 많 
은 시간 시 퀸 스 화 된 스 테 이 지 로 분 할 된 타임 라 인 을 따른 각 각 의 요리 스 테 이 지 를 묘 사 한다. 

도 378 내지 도 376 는 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 에 서 의 사 용 을 위한 레시피 검색 메 뉴 를 예 시 하는 블 록 도 이 다. 도 


373 에 서 도 시 되는 바와 같이, 레시피 검색 메 뉴 (1120) 는 가장 인기 있는 카테고리, 예컨대 요 리 법 (01161406) 의 
타 입 ( 예 를 들면, 이 탈 리 아 식 , 프 랑 스 식 , 중국식), 기 본 이 되는 요리 재 료 ( 예 를 들면, 생선, 돼 지 고기, 소고기, 
파스타), 또는 기준 및 범위 예컨대 요리 시간 범 위 ( 예 를 들면, 60 분 미만, 20 내지 40 분 사 이 ) 뿐 만 아니라 키 
워드 검 색 을 행하는 것 ( 예 를 들면, 리 코 타 카 바 텔 리 (ric0tta cavatelli), 밀 리 아 치 오 (0181180010) 케 이 크 ) 을 제 

는 알러지 유발 재 료 가 포 함 된 ANJE 배 제 할 수도 있는데, 유 저 는 개인적 


알러지 유발 재 료 (a11ergic 10816001601) 를 나타낼 수 있다. 도 376 


EC 
ES 
[k 
pu 
& 
nie 
9, 
EJ 
EC 
A 
AX 
ru 
Xu 
[s 
Dr 
m 
x9, 
rir 


에서, TAE, 44 분 미 만 의 요리 시간, 7 인 분 에 충분한 음식 차림, 채 식 주 의 자 요리 옵션 제공, 총 칼로리 4521 
미 만 의 요 건 을 포 함 해서, 검색 기 준 을 선택할 수도 있다. 상이한 타 입 의 요 리 (1122) 가 도 370 에 서 도 시 되는데, 
여기서, 메 뉴 (1120) 는 계 충적 레 벨 을 가지며, 그 결과 유 저 는 한 카 테 고 리 ( 예 를 들면, 요 리 의 타 입 )(1122) 를 A 
택할 수도 있고, 그 다음, 그 카 테 고 리 는 선 택 을 세 밀 하게 하기 위해 다음 레 벨 의 하위 카 테 고 리 ( 예 를 들면, 애 
피 타 이 저 , 샐러드, 엔트리 등 등 ) 로 확 장 한다. 구 현 된 레시피 생성 및 제 출 의 스크린 샷 이 도 370 에 서 예 시 된다. 


다양한 그래픽 유저 인터페이스 및 메뉴 옵 션 의 추가적인 스크린 샷 은 도 378 내지 도 37\ 에 서 예 시 된다. 


레시피 필터, 재료 필터, 기기 필터, 계정 및 소셜 네트워크 액세스, 개인적 파트너 페이지, 쇼핑 카 트 로서 기 
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능 함에 있 어 서 의 플 로 우 차 트 의 하 나 의 실 시 형태, 및 구 매 된 레시피, 등록 설정, 레시피 생 성 에 대한 정 보 가 도 

370 내지 도 370 에 서 예 시 되는데, 이들은, 데 이 터 베 이 스 의 필 터 링 에 기 초 하여 로 봇 식 음식 준비 소 프 트 워 어 (1 

DF 수 행 할 수 있는 다양한 기능 및 그 정 보 를 유 저 에게 제 시 하는 것을 예 시 한다. 도 376 에 서 나 타 내 어 지는 바 
| 


a ~ 
와 같이, 플랫폼 유 저 는 레시피 섹 션 에 액 세 스 하여 자동 로 봇 식 요 리 에 대한 awe] 레시피 필 터 (1130) 를 선택 
할 수 있다. 가장 일반적인 필터 타 입 은, 요 리 법 의 타 입 ( 예 를 들면, 중국식, 프 랑 스 식 , 이 탈 리 아 식 ), 요 리 의 e 
입 ( 예 를 들면, 굽기, 찌 기, 프라이), 채 석 주의자 요리, 및 당뇨 음 식 을 포 함 한 다. 유 저 는 레시피 상세, 예컨대 
설명, 사진, 재료, 가격, 및 평 점 을 필 터 링 된 검색 결 과 로부터 볼 수 있을 것이다. 도 37( 에 서 , 유 저 는 자 신 의 
목 적 을 위해 소 망 의 재료 필 터 (1139), 예컨대 유기농, 재 료 의 타입, 또는 재 료 의 브 랜 드 를 선택할 수 있다. 도 
378 에 서 , 유 저 는, 자동 로 봇 식 키친 모 들 에 대 에, 기 기 의 타입, 브랜드, 및 제 조 업 자 와 같은 기기 필 터 (1134) 를 
A89 수 있다. dui 행한 후, 유 저 는 시스템 rus 통해 직 접 적 으로 관련 판 매 자 로부터 레시피, 재료, E 
는 기기 제 품 을 구매할 수 있을 것이다. 플 랫 폼 은 유 저 가 자기 자 신 의 목 적 을 위해 추가적인 필터 및 파라미터 


를 생 성 하 는 것을 허 용 하는데, 이것은 전체 시 스 템 을 커 스 터 마 이 징 가능 하기 만들고 계 속 적 으로 새 로 워 지 게 만든 
다. 유 저 가 추 가 한 필터 및 파 라 미 터 는, 중 재 기 (400673[07) 에 의한 승인 이후 시스템 필 터 로서 나타날 것이다. 


도 37helA], 유 저 는 유저 계 정 (1136) 에 로 그 인 하는 것에 의해 플 랫 폼 의 소셜 프로페셔널 네 트 워 크 (600181 
professional network)& 통해 다른 유저 및 판 매 자 와 연결될 수 있다. 네트워크 유 저 의 아 이 덴 티 티 는, 어쩌면 

신 용 카드 및 상세 주 소 를 통해 deu. 계정 포 털 은 또한, 유 저 가 자 신 의 레 시 피 를 공 유 하거나 매 매 하 는 것을 
허 용 할 뿐만 아니라 다른 유 저 에게 광 고 하 기 위한 트레이딩 플 랫 폼 으로서 또한 기 능 한다. 유 저 는 자 신 의 계정 
i 


및 기 기 를 계정 포 털 을 통해 또한 관 리 할 수 있다. 


Eg 

AEA 유저 사 이 의 과 트 너 쉽 의 한 예가 도 871 에 서 나 타 내 어 진다, 한 ode 유 저 는 자 신 의 xe 대한 모든 
보 및 상 세 를 제 공 할 수 있고 다른 유 저 는 그의 기 기 에 대해 동 일 하게 행하지 않는다. 모든 정 보 는, 플 

웹 사이트 데 이 터 베 이 스 에 추 가 되기 이 전 에 중 재 기를 통해 필 터 링 되어야 한다. 도 37] 에 서 , 유 저 는 쇼핑 카트 
(1140) 에 서 자 신 의 구 매 에 대한 정 보 를 X 수 있다. 다른 옵션, 예컨대 배달 및 지불 방 법 은 또한 변 경 될 수 있 
다. 유 저 는 또한, 자 신 의 쇼핑 카 트 의 레 시 피 에 기 초 하여, 더 많은 재료 또는 기 기 를 구매할 수 있 


도 37k, 구 매 된 레 시 피 에 한 다른 정 보 가 레시피 페 이 지 (1560) 로 부터 액 세 스 될 는 
유 저 는, 요 리 하 는 WE 읽고, 듣고, 볼 수 있을 뿐만 아니라 자동 ERA 요 리 를 실행할 수 있다. spen 관 
신도 


한 판매자 또는 기 술 지 원 과 의 통 신 도 레시피 페 이 지 로부터 또한 가 능 하 다. 


도 371 은 , "내 계정" 페 이 지 (1136) 및 설정 페 이 지 (1138) 로 부 터 의 플 랫 폼 의 상이한 레 이 어 를 예 시 하는 블 록 도이 
다. "대 계정" 페 이 지 로부터, 유 저 는 전문적 요리 뉴스 또는 블 로 그 를 읽을 수 있고, 공 개 할 기 사 를 생 성 할 

있다. "내 계정" 하의 레시피 페 이 지 를 통해, 도 370 에 서 도 시 되는 바와 같이, 유 저 가 자기 자 신 의 레시피 
(1570) 를 생 성 할 수 있는 다 수 의 방 식 이 존 재 한다. 유 저 는, 요 리 사 의 요 리 하는 움 직 임 을 캡 쳐 하는 것에 의해 E 
는 소프트웨어 라 이 브 러 리 로부터 조작 시 퀸 스 를 des 것에 의해, 자동 로 봇 식 요 리 용 스 크 림 트 를 생 성 하는 


것에 의해 레 시 피 를 생 성 할 수 있다. 유 저 는 또한, 재 료 / 기 기를 단순히 열 거 하는 것에 의해 레 시 피 를 생 성 할 수 

있고, 그 다음 오디오, 비디오, 또는 픽 쳐 를 추 가 할 수 있다. 유 저 는 레시피 페 이 지 로 부 터 의 모든 레 시 피 를 A 

집 할 수 있다. 

도 38 은 , 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 에서 사 용 하기 위한 필 드 를 선 택 하는 것에 의한 레시피 검색 메 뉴 (1150) 를 예시 

하는 블 록 도 이 다. 검색 기준 또는 범 위 를 가지고 카 테 고 리 를 선 택 하는 것에 의해, 유 저 (60) 는 다양한 레시피 A 

과 를 열 거 하는 리턴 페 이 지 를 수 신 한다. 유 저 (60) 는 , 유저 평 점 ( 예 를 들면, 높은 것 에 서 부터 낮은 것으로), 전 
평 점 ( 예 를 들면, 높은 것 에 서 부터 낮은 것으로), 또는 음식 준 비 의 지 속 시 간 ( 예 를 들면, 짧은 것 에 서 부터 


은 7d 
준 에 의해 결 과 를 정 렬 할 수 있다. 컴퓨터 디 스 플 레 이 는, 레 시 피 의 사 진 / 미 디어, 타이 
, 설명, 평점, 및 가격 정 보 를, 그 레 시 피 에 관한 추가 정 보 를 브 라 우 징 하기 위한 완전한 레시피 페 이 지 를 화 
이 
gl 


은 
친 의 완전한 가시적 3 차 원 작업 공 


다 
증강 센서 시 스 템 (1854) 의 사 용 을 위한 가능한 구 성 을 묘 사 한다. 증강 센 
간 을 효 를 


서 시 스 템 (1854) 은 완전한 $ 과 적 으로 커 버 하기 위한 JEE 가 
고 키친 축의 길 이 를 m 이 이 지는 가 동 의 (00516) 컴퓨터 제 어 가능 선형 레일 Abe] 놓 여 지는 단 일 의 증강 a 
서 시 스 템 (1854) 을 도 시 한 다. 

로 봇 식 키 친 의 어딘가에, 예컨대 컴퓨터 제 어 가능 난간 상 에 , 또는 팔 과 손 을 갖는 로 봇 의 토 르 소 상 에 놓여 
는 증강 센서 시 스 템 (1854) 의 적절한 배 치 에 내 것은, 머신 고 유 의 레시피 스크립트 생 성 에 대한 요리사 
모니터링 동안, 및 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 에 서 의 요리 복 제 의 스 테 이 지 의 로 봇 을 이 용 하 여 실 행 된 단 계 의 진 
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척 및 성공적인 완 수 를 모 니 터 링 하는 동 안 의 both) 동안, 3D 추적 및 원시 데이터 생 성 을 허 용 한다. 
도 39 의 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 은 증강 센서 시 스 템 (20) 의 사 용 을 위한 가능한 구 성 을 묘 사 한다. 표준 
ZRA 키 친 (50) 은 , 표 준 화 된 키 친 의 완전한 가시적 3 차 원 작업 공 간 을 효과적으로 커 버 하기 위한 의 도 를 
고 키친 축의 길 이 를 따라 이어지는 가 동 의 컴퓨터 제 어 가능 선형 레일 상 에 놓 여 지는 dele] 증강 센서 ^ 
(20) 을 도 시 한 다. 


개 u 
표 준 화 된 키친 모 듈 (50) 을 예 시 하는 블 록 도 이 다. 로 봇 식 키친 요 리 용 시 스 템 (48) 은 , 키친 
Ea 7 xa 


o 
수 있는 3 차 원 전자 센 서 를 3 


rg rie, 
y 
그 
2 
그 

o 

띠 
X, 
oj 
qe 


8 
mug 프 로 세 스 의 하 나 의 가능한 구 l 
인 구 현 예 는, 하나 이상의 비디오 카 메 라 를 사 용 하는 것이다. 또 다른 제 3 방 법 은, 카 
광 패턴, 소위 구 조 화 된 광 이 미 지 의 사 용 을 


시각적 표 현 (형상 및 치수 데 이 터 )(1162) 을 제 공 하기 위해 키친 동작 환 경 을 실 시 간 으로 
으 
g“ 


은 또한 | 

눈 ' 의 부 류 처럼 기 능 할 수도 있다. JFE 프로세싱 시 스 템 (16) 은 , 
E 를 생 성 하고 제어 신 호 (1164) 를 다시 표 준 화 된 로 

은, 그리드 포인트 사 이 에 1 센 티 미 터 의 간격 


»oxg A [m 


ow [mi 


표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 은 , 하나 이상의 증강 센서 시 스 템 (20) 의 사 용 을 위한 다른 가능한 구 성 을 묘 사 한다. 
표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 은 , 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 의 완전한 가시적 3 차 원 작업 공 간 을 효과적으로 커 버 하 


기 위한 의 도 를 가지고 키친 축의 길 이 를 따라 키친 작업 표면 위 의 코 너 에 배 치 되는 다 수 의 증강 센서 시스템 


센서 시 스 템 (20) 의 적절한 배 치 는, 비디오 카메라, 레이저, 소나 및 다 
용 한 3 차 원 감 지 를 허 용 하여, 로봇 x, S, mE, 기기 및 어 플 라 이 언 스 에 대 
간 델 에 대한 프 로 세 싱 된 데 이 터 의 생 성 을, 원시 데 이 터 의 수 집 체 
모 델 이 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 의 요리 복 제 의 다 수 의 순차 
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차 적 인 스 테 이 지 에 서 의 상이한 단 계 에 중요한 모든 eu 
] 터 가 프 로 세 싱 되는 것을 허 용 하기 위해, 단 겨 
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키 친 의 컨 트 롤 러 가 로봇 괄 및 손 궤적 및 미 


도 413 는 로 봇 식 키친 프 로 토 타 입 을 예 시 하는 도 면 이 다. 프 로 토 타 입 키 친 은 세 개의 AAE 구 성 되는데, 상위 
JAL, 요 리 시 두 개의 xe] 따라 움직일 레일 시스템, 두 개의 로봇 팔 이 충 전 용 독 으로 돌아가고, 요 리 에 A 


e Th 
£x] 않을 때 또는 키 친 이 수동 요리 모 드 로 설 정 될 때 두 개의 팔 이 보 관 되는 것을 허 용 하는 추 출 가능한 후 
C(extractible hood)E 포 함 한 다 . 중간 레 벨 은 재료 저 장 소 에 접 근 할 수 있는 싱크, 스토브, 그 릴 러 , 오븐, 및 
작업용 조 리 대 를 포 함 한 다. 중간 레 벨 은 또한, 기 기 를 동 작 시키고, 레 시 피 를 고르고, 비디오 및 텍스트 지 시 를 
보고, 오디오 JAE 듣기 위한 컴퓨터 모 니 터 를 또한 구 비 한 다. 하위 AAL, 레 시 피 에 의해 요 구 될 때 요 리 용 
볼 륨 으 로 재 료 를 자 동 적 으 로 전 달 하기 위한 가 능 성 을 가 지 면 서 , 음 식 / 재 료 를 그들의 최상의 상 태 에 서 보 관 하 기 
위한 자동 컨테이너 시 스 템 을 포 함 한 다. 키친 프 로 토 타 입 은 또한, 오븐, 식 기 세 척 기, 요 리 용 Om, 액세서리, 3 


웨어 분 류 기 (078801267), 서 랍 (073061) 및 휴 지 통 (7607016 bin)& 포 함 한 다. 

도 416 는 , 주변 인 간 에 대한 잠재적 AAE 야 기 하 는 것을 방 지 하기 위해 로 봇 식 요리 프 로 세 스 가 발 생 하 는 동 
안 , 보호 메 커 니 즘 으로서 기 능 하 는 투명 재료 엔 클 로 저 (transparent material enclosure)E 갖는 로 봇 식 키친 
프 로 토 타 입 을 예 시 하는 도 면 이다. 투명 재료 엔 클 로 저는 다양한 투명 재료, 예컨대 유리, 유 리 섬 유 , 플라스틱, 
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[0296] 


[0297] 


도 418 는 , 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 으로 구 축 되 
묘 사 한다. 디바이스 또는 디 바 이 스 들은 컴 

프 로 세 스 에 필 요 로 되는 전용 재료 엘리먼트 
건조 재 료 ( 곡 분, 설탕, 베이킹 파우더, 등등 


설 계 된 다. 이 
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하드 자동화 디 바 이 스 ( 들 )(1230) 를 


몰 
4s gas saad isa 게 어 가 느 하미, sla sa 
예컨대 양 념 (소금, 후추, 등등), 액 체 ( 물 , 오일, 등등) 또는 다른 
의 사전 패 키 지 화 된 또는 사전 측 정 된 양 을 공급 또는 제 공 하도록 
^| 특 정 되는 요 구 에 기 초 하여 선택된 개 


자동화 디 바 이 스 (1230) 는 , 레시피 스 크 립 트 에 


미리 결정된 양 의 배 출 을 설정 및 / 또 는 


하여 이들 디 바 이 스 가 로봇 팔 / 손 또는 


도 4 깨 는, 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 으 로 구 축 되는 a 
컴 퓨 터 에 의해 원 격 으 로 프로그래밍 

으로 사 용 된 재료 엘 리 먼 트 의 사전 패 키 지 화 된 또는 사조 
, 이 경우, 첨가 제어 엔 진 / 시 스 템 은 


묘 사 한다. 디바이스 
프 로 세 스 에 필 요 로 되는 일 반 적 으 


적 으 로 
정 된 양 을 공급 또는 2c. 설 계 되는데 
ò] o] 
A 


특정 기 기 에 적 량 만을 제 공 할 수 있다. 이들 
구 에 기 초 하여 선택된 재 료 으 


트 리 거 하기 위해, 
인간 요 리 사 의 팔 / 손 에 


pu 
Ss 


zx 자동화 d 


로봇 SJ 의 들 


의해 사 용 되 는 것을 허 용 하도록 위 치 된다. 
일 련 의 로 봇 식 하드 자동화 디 바 이 스 ( 들 )(1340) 를 
가 능 하 고 제 어 가 능 하 며 , 레시피 복제 


오비 


to 16 


, 보울, de 또는 da d 
레시피 스 크 립 트 에서 특 정 되는 
트 리 거 하기 위해, ex 팔 / 손 
인간 요 리 사 의 팔 / 손 에 의해 


바 이 츠 (1340) 는 , 
배출 을 설정 ta a 


사 용 되 는 것을 허 용 하도록 위 치 된다. 재료 공급 및 분배 시 스 템 의 이 실 시 형 태 는, 보다 비용 효 율 적 이고 공간 
효율적인 방 식 인 것으로, 또한 동시에, 컨테이너 핸들링 복 잡 성 뿐만 아니라 로봇 팔 / 손 에 의한 낭 비 되는 모션 
시 간 을 감 소 시키는 것으로 생 각 될 수 있다. 


도 411 는 , 자 동 화 된 요리 
딩 


제 거 가 능한 덮 개 를 


"us, 등등) 아 이 팀 및 A 용 가 능 하 지 
록 에 
x 


qd, 제 거 가능한 덮 개 는, 
위한 밀봉 A 켓 


도 41k 는 , 
식 기 세 척 기 (1270) 


쓰 
표 준 화 된 로봇 
, 0 링 를 


to 
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쓰 레 기 ( 
관리 시 
키친 


로 봇 식 로딩 및 언 로 덩 의 용 이 성 을 위해 키 친 의 소 정 의 


ca 

bo 

68 e 

eu 
= 


hermocouple)), 


X 
ld 
H x 


증 기 를 배 출 하기 위해 통풍 시 


Hol (trash container)9] ^ 


갖 
진 (50) 안으로 스며 


스 템 (ventilation system; 125 
록 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 을 엔 
를 끄기 위한 자동 연 기 / 화 염 검출 


food scrap), E 
2:91 (1260) & o 


JAJE 상부 적 재 식 (t0p-10aded) 
레시피 복제 단계 실 


밀봉 덮개 포 함 한 다. 


품질 체크 시스템 
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벨 (1292-3 


} 위 레 벨 (1292-1) 은 , 내장형 어플라이언스 
| 수 의 캐비넷 타 입 의 모 듈 을 포 


Fo 
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Np 
는 
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XL 
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fü 
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4 볼 륨 (1296), 특정한 재 료 ( 예 를 들 


cabinet volume; 1298), $} (lettuce) 


트리 구 역 (1304), 


등 등 이 포 함 된다. 


조 리 대 레 벨 (1292-2) 은 , 로봇 팔 (70) 을 수용 


이 해 되어야 한다. 
및 하위 레 벨 (1292-3) 로 분 할 된다. 


JÆ 
(deep-frozen 1160) 용 냉동 보관 캐비넷 볼 륨 (1302), 


도 (50) 로 묘 사 하 는데, 이 
표 준 화 된 로 봇 식 키친 


rle 


세 개의 um, 즉 상위 레벨 


만 아니라, 
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"n 
TEN 
에 
PX sl 
그 
ol 


[s] Ez 
등 ) 용 의 숙성 보관 캐비넷 ## (storage ripening 
아 이 템 용 의 냉장 보관 구 역 (1300), 냉동 아이템 


및 다른 재료 및 잘 사 용 되 지 않는 양 념 용 의 다른 보관 팬 


서빙 조 리 대 (1306), 싱 크 (1308) 를 갖는 조 리 대 영 


[0298] 


[0299] 


[0300] 


[0301] 


[0302] 


[0303] 


[0304] 


[0305] 


[0306] 
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gq, 제 거 가능한 작업용 표 면 ( 도 마 / 차 핑 보드, 등 등 ) 을 갖는 다른 xeu 891310), 차콜 기 반 의 슬레이트 그 
릴 (s1atted grill)(1312) 및 스토브, 쿠커, 찜기 및 포 쳐 (0080867) 를 비롯한 다른 요 리 용 어 플 라 이 언 스 (1314) 
용 의 다목적 영 역 을 포 함 한 다. 


하위 레 벨 (1292-3) 은 통합 컨 벡 션 오븐 및 전 자 레 인 지 (1316), 식 기 세 척 기 (1318) 및 추가적인 빈번히 사 용 되 는 
H 


쿠 킹 웨어 및 베 이 킹 웨 어 뿐 만 아니라, 테 이 블 웨어 및 포장 재료 및 커 트 러 리 (60+161》) 를 유지 보 관 하는 대형 캐 
비 넷 볼 륨 (1320) 을 수 용 한다. 


도 42bi, 표 준 화 된 로 봇 식 키 
축 (1322), * 축 (1324) 및 2 축 (1326) 을 갖는 
하위 레 벨 (1294-3) 을 묘 사 하 는 표 준 화 된 로 봇 식 


로 봇 식 키 친 (50) 의 사 시 도는, 모두 세 개의 레 벨 에 서 의 기 기 에 대한 많은 가능한 레이아웃 및 위치 중 하 나 를 
명백히 식 별 하 는데, 세 개의 AAS, 상위 레 벨 (1292-1)( 보 관 팬 트 리 (1304), 표 준 화 된 요 리 용 X 및 웨어 
1320), 숙성 보관 구 역 (1298), 냉장 보관 구 역 (1300), 및 냉동 보관 구 역 (1302)), 조 리 대 레 벨 (1292-2)( 로 봇 
팔 (70), 싱 크 (1308), 차 핑 / 컷 팅 영 역 (1310), 차콜 그 릴 (1312), 요 리 용 어 플 라 이 언 스 (1314) 및 서빙 조 리 대 
(1306)) 및 하위 레 벨 ( 식 기 세 척 기 (1318) 및 오븐 및 전 자 레 인 지 (1316)) 을 포 함 한 다. 

도 433 는 표 준 화 된 로 봇 식 키친 레 이 아 웃 의 하 나 의 가능한 물리적 실 시 형 태의 평면도 
친 은, 유 저 가 기 기 를 동 작 시키고, 레 시 피 를 고르고 비 디 오 를 보고 기 록 된 요 리 사 의 지 
니 터 (1328) 뿐 만 아니라, 로봇 팔 의 동작 동안 표 준 화 된 로봇 요 리 용 볼 륨 의 오 이 


~ 


스 (0060 face) & 엔 클 로 징 

하기 위한 자 동 적 으로 컴퓨터 제 어 되는 좌 / 우 가 동 의 투명 도 어 (1330) 를 묘 사 하는 더 선 형 의 실 질 적 으 로 직 

형 의 수평 레이아웃 안으로 구 축 되 어 있다. 

43bic 표 준 화 된 로 봇 식 키친 레 이 아 웃 의 하 나 의 가능한 물리적 실 시 형 태의 사 시 도 를 묘 사 하 는데, 여기서 7] 
유 저 가 기 기 를 동 작 시키고, 레 시 피 를 고르고 비 디 오 를 보고 기 록 된 요 리 사 의 ANE 보기 위한 내장 

1332) 뿐 만 아니라, 로봇 팔 의 동작 동안 표 준 화 된 로봇 요 리 용 볼 륨 의 오픈 페 이 스 를 

퓨터 제 어 되는 좌 / 우 가 동 의 투명 도 어 (1334) 를 묘 사 하 는 더 Aag 실 질 적 으로 직 사 각 형 의 수 

로 구 축 되어 있다. 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 에 서 의 샘플 스크린 샷 은 도 430 내 


기 기 를 동 작 시키고, 레 시 피 를 고르 
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동 적 으로 컴퓨터 제 어 되는 상하 가 동 의 투 
이 아 웃 안으로 구 축 되어 있다. 

도 446 는 표 준 화 된 ERA 키친 레 이 아 웃 의 다른 가능한 물리적 실 시 형 태의 사 시 도 를 묘 사 하는데, 여기서 키친 
은, 유 저 가 기 기 를 동 작 시키고, 레 시 피 를 고르고 비 디 오 를 보고 기 록 된 esae 지 시 를 보기 위한 내장형 모니 
터 (1340) 뿐 만 아니라, 로봇 x9] 동작 동안 표 준 화 된 로봇 요 리 용 볼 륨 의 오픈 페 이 스 를 엔 클 로 징 하기 위한 
동 적 으 로 컴퓨터 제 어 되는 상하 가 동 의 투명 도 어 (1342) 를 묘 사 하는 더 선 형 의 실 질 적 으로 직 사 각 형 의 수평 A 
이 아 웃 안으로 구 축 되어 있다. 

도 45 는 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 의 신축 라 이 프 (te1escopic life; 1350)9] 사시 레 이 아 웃 을 묘 사 하 는데, 여 7 
H, 로봇 Z, 손목 및 다 수 의 손 가 락 의 손 의 쌍 은, 수직 y》 축 (1352) 및 수평 × 축 (1354) 을 따라 (선형 스 테 이 지 의 
분 광 적 으 로 (6 ㅠ 18081103117) 그리고 신 축 적 으 로 작 동 되는 토 르 소 상에서 뿐만 아니라, 그 자 신 의 


, 


age 통해) 

토 르 소의 중 심 선 을 통해 이어지는 수직 * 축 을 기 준 으로 회 전 적 으 로, 한 단 위 로서 이 동 한다. 레시피 스 크 립 트 에 
^| 설 명 되는 레 시 피 의 복 제 의 모든 부분 동안 로봇 팔 이 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 의 상이한 장 소 로 이 동 되는 것을 
허 용 하기 위해, 레 시 피 의 액 추 에 이 터 는 토 로 소의 상위 gue] 임 베 덩 되어 이들 선형 및 회전 모 션 을 허 용 한다. 


이들 다 수 의 모 션 은, 인간 요 리 사 에 의해 요 리 될 때 요 리 름 만드는 동안 요리사 스튜디오 키친 셋 업 에서 관 찰 되 
는 것과 같은 인간 요 리 사 (49) 의 모 션 을 적절히 복 제 할 수 있기 위해 필 요 하다. 


도 468 는 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 의 하 나 의 물리적 실 시 형 태의 평 면 도 (1356) 를 묘 사 하는데, 여기서, 키친 

및 다 수 의 손 가 락 의 손 을 갖는 듀얼 로봇 팔 의 세 트 를 묘 사 하 는 더 선 형 의 실 질 적 으로 직 사 각 형 의 수평 레이 
웃 으 로 구 축 되고, 암 베 이 스 (32 ㅁ base)9] 각 각 은 가동 레 일 의 세트 상 에 도 마 운 팅 되지 않고 회 전 가능한 토 르 소 
상 에 도 마 운 팅 되 지 않으며, 대시 하 나 의 동일한 로 봇 식 키친 수직 표면 상 에 견 고 하고 이 동 불 가 능 하 게 마 운 팅 되 


t 
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[0307] 


[0308] 


[0309] 


[0310] 


[0311] 


[0312] 


[0313] 


[0314] 


[0315] 


[0316] 
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고, 그 결과 로봇 토 르 소의 위치 및 치 수 를 정 의 하고 고 정 하게 되고, 또한 여전히 로봇 팔 양 자 가 협 력 적 으 로 
작 용 하는 것을 허 용 하고 요 리 용 표면 및 기 기 의 모든 영 역 에 도 달 하는 것을 허 용 하게 된다. 


도 466 는 표 준 화 된 xA 키 친 의 하 나 의 물리적 실 시 형 태의 사 시 도 (1358) 를 묘 사 하는데, 여기서, 키 친 은 손목 
및 다 수 의 손 가 락 의 && 갖는 듀얼 로봇 팔 의 AES 묘 사 하는 더 Aag 실 질 적 으로 직 사 각 형 의 수평 레이아 
웃 으 로 구 축 되고, 암 베 이 스 의 각 각 은 가동 레 일 의 세트 상 에 도 마 운 팅 되지 않고 회 전 가능한 토 르 소 상 에 도 마 
운 팅 되지 않으며, 대시 sme 동일한 로 봇 식 키친 수직 표면 상 에 견 고 하 고 이 동 불 가 능 하게 마 운 팅 되고, 그 결 
과 로봇 토 르 소 의 위치 및 AFE 정 의 하고 고 정 하게 되고, 또한 여전히 로봇 xk 양 자 가 협 력 적 으로 작 용 하는 
것을 허 용 하고 요 리 용 표면 및 기 기 (이면 상의 오븐, 로봇 팔 아 래 의 su 및 로봇 팔 의 일 측 으 로 의 싱 크 ) 의 x 
는 영 역 에 도 달 하는 것을 허 용 하 게 된다. 

도 460 는 표 준 화 된 ERA 키 친 의 하 나 의 가능한 물리적 실 시 형 태의 치 수 화 된 정 면 도 (1360) 를 묘 사 하 는데, ys 
을 따른 그 높이 및 × 축 을 따른 폭 이 모두 228400 인 것을 나타내고 있다 
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의 하 나 의 가능한 물리적 실 시 형 태의 치 수 화 된 측 단 면 도 (1362) 를 묘 사 하는데, y 
Ò 


친 의 하 나 의 가능한 물리적 인 치 수 화 된 정 면 도 (1364) 를 묘 사 하는데, yX 
x Ò 


도 46{ 는 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 의 하 나 의 물리적 실 시 형 태 의 치 수 화 된 상부 단 면 도 (1366) 를 묘 사 하는데, 로봇 
팔 (1368) 의 쌍 을 포 함 하며, 축을 따른 전체 로 봇 식 키친 모 듈 의 깊 이 가 전체 150400 인 것을 나타내고 있다. 


도 468 는 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 의 하 나 의 물리적 실 시 형 태 의, 단 면 도 에 의해 확 대 한 세 개의 뷰 를 묘 사 하는데, 
× 축 을 따른 전체 길 이 가 341500 이 고, 』》 축 을 따른 전체 높 이 가 216400 이 고, 축을 따른 전체 깊 이 가 150400 인 것 


을 나타내며, 여기서 단면 측 면 도 에 서 의 전체 높이는 228400 의 2 축 을 따른 전체 높 이 를 나타낸다. 


도 47 은 , 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 과 함께 사 용 하기 위한 프 로 그 래 밍 가능한 보관 시 스 템 (88) 을 예 시 하 는 블록 
도 이 다. 프 로 그 래 밍 가 능한 보관 시 스 템 (88) 은 , 보관 시 스 템 (88) MAAA 상대적인 xy 위치 좌 표 에 기 초 하여 E 
준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 에 서 구 조 화 된다. 이 예 에서, 프 로 그 래 밍 가 능한 보관 시 스 템 (88) 은 , 아 홈 개의 칼 럼 과 
세 개의 로 우 를 갖는 스 물 일곱 7 Mer 9x3 매 트 릭 스 에서 정 렬 됨 ) 의 보관 위 치 를 갖는다. 프 로 그 래 밍 가능한 s 
관 시 스 템 (88) 은 냉동고 위치 또는 냉장 AAEN 기 능 한다. 이 실 시 형 태 에서, 스 물 일곱 개의 프 로 그 래 밍 가능한 
보관 위 치 의 각 각 은 네 개의 타 입 의 센서: 압력 센 서 (1370), 습도 Sea, 온도 센 서 (1374), 및 냄 새 (후각) 


AAA 보관 위 치 가 자 신 의 xy AEA 의해 식 별 가능한 상 태 에서, 로봇 장 치 는, 요 리 를 
준 비 하기 위해, 선택된 프 로 그 래 밍 가능한 보관 위 치 에 접 근 하여 그 위 치 에서 필요한 음식 아 이 템 ( 들 ) 을 suu 
수 있다. 컴 퓨 터 (16) 는 또한, 특정한 음식 아이템 또는 재 료 에 대한 최 적 의 보관 상 태 가 모 니 터 링 되고 유 지 되는 
것을 보 장 하기 위해, 적절한 온도, 적절한 습도, 적절한 압력, 및 적절한 냄새 프 로 파 일 에 대해 각 각 의 프로그 
래 밍 가 능한 보관 위 치 를 모 니 터 링 할 수 s 


도 48 은 컨테이너 보관 스 테 이 션 (86) 의 정 


조 건 ) 이 컴 퓨 터 에 의해 모 니 터 링 되고 제 수 zi aA (1304), 
와 인 에 중요한 ( 과 일 / 야 채 에 대한) 온도 및 습 도 가 개 별 적 으로 제 어 가능한 숙성 aon 유통 7|8t(shelf 
1116) 을 최 적 화 하기 위해 제 품 / 과 일 / 고 기에 대한 더 낮은 온도 보 관 을 위한 Xe] 유 닛 (1300), 및 다른 아이템 
(고기, 베이킹 제품, 씨 푸 드 , 아이스크림, 등 등 ) 의 장기간 보 관 을 위한 냉동고 유 닛 (1302) 이 포함될 수 있지만, 


이 들 로 제 한 되 지는 않는다. 


도 49 는 , 인간 요리사 및 로봇 팔 및 다 수 의 손 가 락 의 손 에 의해 접 근 될 재료 컨 테 이 너 (1380) 의 정 면 도 를 묘사 
한다. 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 의 o] AAS, 재료 품질 모니터링 대 시 보 드 ( 디 스 플 레 이 )(1382), 컴 퓨 터 화 된 측정 
E 스캐너, 카메라 및 자를 포 함 함 ), 재료 체크인 및 체 크 아 웃을 위한 자 동 화 된 랙 선 반 (780(- 

shelving)22 갖는 별 개 의 조 리 대 (1386), 및 재 활 용 가 능한 하 드 재 (ard 80008)( 유 리 , 알루미늄, 금 
페 7 


E 


재 활 용 에 적합한 AFEA (soft 80008)( 남 은 £4 (food rest) 및 음식물 쓰레기, 등 등 ) 의 
유 닛 (1388) 을 포 함 하 는 다 수 의 유 닛 을 포 함 하지만, 이 들 로 제 한 되 지는 않는 


도 50 은 , 인간 요 리 사 에 의한 사 용 을 위한 컴퓨터 제 어 된 디 스 플 레 이 인 재료 품질 모니터링 대 시 보 드 (1390) 를 
E , 인간 및 로봇 요 리 의 재료 공급 및 재료 품질 양 태 에 중요한 다 수 의 아 이 템 을 
인간 유 저 가 대 시 보 드 (1390) 을 통해 컴 퓨 터 화 된 재고 시 스 템 과 상 호 작 용 하는 것을 
을 NAE (outlining) 재료 재고 개 관 (ingredient inventory overview)9] 디스 
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[0317] 


[0318] 


[0319] 


[0320] 


E 
= 

Ò, 
F 


(1 
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등 록 특허 10-2286200 


레 이 (1392), 선택된 AAMA 재료 및 그 영양 성 분 과 상대적 분 포 (1394), 보관 카 테 고 리 (1396) 의 기 능 으 로서의 

및 전용 보 관 ( 고 기, 야채, 등등), 계류 중인 유효 기간 및 이 행 / 보 충 날짜 및 아 이 템 을 묘 사 하는 스케줄 

398), 임 의 의 종 류 의 경 고 (1400) 에 대한 영 역 ( 감 지 된 손상, 비정상적인 온도 또는 부 조 (0311040011070), 동등), 
입 


음성 해석기 커맨드 S$l8(voice-interpreter command input; 1402) 를 포 함 한 다. 


도 51 은 레시피 파 라 미 터 의 라이브러리 데 이 터 베 이 스 (1410) 의 하 나 의 예 를 예 시 하는 테 이 블 이다. 레시피 파 라 미 


터 
디 
(1 


한 


aaaea (ool sz [o qe 


zt 

E 
HE 탄수화물, 다양한 타입 
큼 를 sse 


의 라이브러리 데 이 터 베 이 스 (1410) 는 많은 카테고리: 식사 그룹화 프 로 파 일 (1402), 요 리 법 의 타 입 (1404), 미 
ej 라 이 브 러 리 (1406), 레시피 데 이 터 (1408), 로 봇 식 키친 xm 및 기 기 (1410), 재료 그 룸 화 (1412), 재료 데이터 
414), 및 요리 기 술 (1416) 을 포 함 한 다. 이들 카 테 고 리 의 각 각 은, ANJE 선 택 함 에 있어서 이 용 가 능 한 상세 
선 택 사 항 의 리 스 트 를 제 공 한다. 식사 그룹 프 로 파 일 은 연령, 성별, 몸무게, 알러지, 약 물 치료 및 라 이 프 스 타 
I. 요 리 법 의 타입 그룹 프 로 파 일 (1404) 은 , 지역 는 

그룹 프 로 파 일 (1410) 의 타 입 은 팬 , 그릴, 또는 오 
터 그룹화 프 로 파 일 (1408) 은 , 레시피 이름, 버전, 요리 및 준비 시간, 필요한 툴 및 어 플 라 이 
아 이 템 을 포 함 한 다. 재료 그룹화 아이템 프 로 파 일 (1412) 은 , 


ò 
유 
의 유체, 및 다양한 종 류 (고기, 콩 ) 의 단백질, 등 등 과 같은 아 이 템 으로 그 룹 화 되는 
양 u 등 


> X qo 
fo 
M 
ro > MW [에 


à 
료 데이터 그룹 프 로 파 일 (1414) 은 , 이름, 설명, 영 
같은 재료 디스크립터 Aele (ingredient descriptor 0313) 를 포 함 한 다 . 요 
계적 JEMA (basting), 차 핑 , 47] (grating), 다지기, 등등 8 
(marinating), /de|7](pickling), 발 효 하 기 (fermenting), 훈 제 하기 
에 대한 정 보 를 포 함 한 다. 
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요 리 사 의 음식 준비 프 로 세 스 를 기 록 하는 하 나 의 실 시 형 태 의 프 로 세 스 (1420) 의 하 나 의 설 시 형 태 를 예시 
스 튜 디 오 (44) 에 서 , 멀 티 모달 3 차 원 센 서 (20) 는 , 표 준 화 된 키친 기기 


o 
J 

. 정 적 이든 또는 동 적 이든 간에, 그 안의 모든 오 브 젝 트 의 xyz 좌표 위치 및 방 위 를 정 의 하기 위해, 키친 모 
스 A 


e 00 don m | 


Xon go 
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볼 륨 을 스 캔 한 다. 단 계 (1424) 에 서 , BHEE 3 차 원 센 서 (20) 은 , 표 준 화 되지 않은 오브젝트, 예컨대 재 료 의 
를 찾기 위해, 키친 모 듈 의 볼 륨 을 스 캔 한다. 단 계 (1426) 에 서 , 컴 퓨 터 (16) 는 모든 표 준 화 되지 않 
zx 


타입 및 속 성 (사이즈, 치수, 용법, 
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3 지 하 고 캡 쳐 하도록 
y 류 되는 것이 바 람 직 하다). 단 계 (1430) 에 서 , 컴퓨터 
어 서 의 요 리 사 의 움 직 입 의 감 지 되고 캡 쳐 된 데 이 터 를 컴 퓨 터 의 메모리 저장 디 바 ㅇ 
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539, 음 식 을 준 비 하는 로봇 장 치 의 하 나 의 실 시 형 태의 프 로 세 스 (1440) 의 하 나 의 실 시 형 태 를 예 시 하 는 
이다. 단 계 (1442) 에 서 , 로 봇 식 키 친 (48) 의 멀 티 모달 3 차 원 센 서 (20) 는 , 표 준 화 되지 않은 오 브 젝 트 ( 
등 ) 의 xyz 위치 좌 표 를 찾기 위해 키친 모 들의 볼 륨 을 스 캔 한다. 단 계 (1444) 에 서 , 로 봇 식 키 친 (48) 의 멀 
3 차 원 센 서 (20) 는 퓨 준 화 된 로 봇 식 키 친 (50) 에 서 검 출 되는 표 준 화 되 지 않은 오 브 젝 트 에 대한 3 차 원 모 델 을 
컴 퓨 터 의 메 모 리 에 저 장 한다. 단 계 (1446) 에 서 , 


-9. 
i4 
리 사 의 음식 준비 프 로 세 스 를 동일한 페 이 스 로, 동일한 움 직 임 으로, 그리고 유사 
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448)9]^], 로봇 장 치 는, 하나 이상의 미소 조작 및 


54 는 , 로 봇 에 의한 음식 준 비 에서 요 리 사 를 기 준 으로 동일한 또는 실 질 적 으로 동일한 결 과 를 획 득 함에 있어 
A| 


의, 품질 및 기능 조 정 (1450) 에 서 의 하 나 의 실 시 형 태 의 프 
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모 듈 (56) 은 , 하나 이상의 멀 티 모달 센서, 로봇 
세 스 를 모 니 터 렁 하고 확 인 하는 것, 및 로봇 장 치 로 
X4 키 친 의 요리사 스튜디오 버 전 에서 인간 사 에 의해 실 행 된 요 

는 것에 의해 생 성 되는 소프트웨어 레시피 파 일 로 부 터 의 제어 데 이 터 에 대해 비 교 하 7 
어 를 사 용 하는 것에 의해, 품질 체 크 를 행 하 도록 된다. 단 계 (1454) 에 서 , 로 봇 식 

, 로봇 장 치 가 음식 준비 프로세스, 예컨대, 적어도, 재 료 의 사이즈, 형상, 또는 방 위 에 서 의 차 이 에 대한 x 
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[0321] 


[0322] 


[0323] 


Howe 레시피 스 크 립 트 의 pai: 프로세스 AFA 비 교 한 감 지 되고 추 상 화 된 프로세스 진척 
는 454) 에 서 이루어진다. 표 준 화 된 
： p 스 크 립 트 에서 설 명 되는 
된다. 원시 및 프 로 세 싱 된 센서류 입력 
pic pet. 그 프로세스 단 계 에 대 
정 되는 것과 부 합 하 게 가 져 가는 것을 보 장 하는 데 필요한 임 의 의 파 라 미 터 를 조 정 하는 것 
스 (1556) 는 실 행 된다. 적응 프 로 세 스 (1456) 의 성공적인 AEA, 음식 준비 프 로 세 스 (1458) 은 레시피 스크립트 
시 퀸 스 에서 규 정 되는 바와 같이 재 개 한다. 


단 계 (1 
E 
레시피 스 크 림 트 에서 dust go 
E 


스 에 대해 수정 또는 적 응 이 필요 


도 55 는 , 로 봇 식 키 친 의 기 록 된 소프트웨어 파 일 로부터 요 리 사 의 움직 
로 봇 식 키 친 의 프 로 세 스 (1460) 에 서 의 제 1 실 시 형 태 를 예 시 하 는 흐름도 
통해, 로봇 장 치 가 음 식 을 준 비 할 특정한 레 시 피 를 선 택 한 다. 단 계 (1464) 에 서 , 로 봇 식 음식 준비 엔 진 (56) 은 음 
^ 준 비 를 위해 선택된 레 시 피 에 대한 추 상 화 된 레 시 피 를 검 색 하도록 구 성 된 다 . 단 계 (1468) 에 서 , 로 봇 식 음식 
준비 엔 진 (56) 은 , 선택된 레시피 스 크 립 트 를 컴 퓨 터 의 메 모 리 로 업 로 딩 하도록 c 성 된 된다. 단 계 (1470) 에 서 , 로봇 
^| 음식 준비 엔 진 (56) 은 , 재료 이 용 가 능성 및 필 요 로 되는 요리 시간 단 계 (1472) 에 서 , 로 봇 식 음 
^| 준비 엔 진 (56) 은 , 선택된 레시피 및 서빙 스 케 줄 에 따른 재 료 가 부 족 하 거나 요 리 를 준 비 할 충분한 시 간 이 없 
경고 또는 통 지 를 제 기 하 도록 구 성 된 다. n 음식 준비 엔 진 (56) 은 , 단 계 (1472) 에 서 , TJA 또는 
쇼핑 리스트 ape] 두기 위한 경 고 를 전 송 하거나 또는 대 안 적인 레 시 피 를 선 택 한 다 . 유저 

단계 CUTA 확 인 된다. wo 로 봇 식 음식 준비 엔 진 (1476) 은 , 레 시 피 를 준 비 할 
다. 프 로 세 스 (1460) 는 , 단 계 (1476) 에 서 , 시작 시 간 이 도 달 할 때 까지 일시 

치는, 신선도 및 상 태 ( 예 를 들면, 구매 날짜, 유효 기간, 향 , 컬 러 ) 에 us 
컴 사 한다. 단 계 (1462) 에 서 , 로 봇 식 음식 준비 엔 진 (56) 은 , 표 준 화 된 컨 테 이 너 로부터 음식 준비 
는 재 료 를 이 동 시 키기 위해 로봇 장 치 로 명 령 어 를 전 송 하도록 구 성 된 다 . 단 계 (1464) 에 서 , 로봇 
진 (56) 은 , 소프트웨어 레시피 스크립트 파 일 로부터 음 식 을 복 제 하 는 것에 의해 시작 시간 "0" 에 서 
비 를 시작할 것을 로봇 장 치 에 게 명 령 하 도록 구 성 된 다. 단 계 (1466) 어 표 준 화 된 키 친 (50) 의 로봇 장치 
] , 일한 AEF, 동일한 jd 

제 한 다. 로봇 장 치 는 단 계 (1468) 에 서 9 
8 단 계 (1470) 에 서 , zx 장치 


직 임 을 복 제 하 는 것에 의해 요 리 를 준 비 하 는 
이다. 단 계 (1462) 에 서 , FAE, 컴 퓨 터 를 
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도 562, 보관 컨테이너 체크인 및 식 별 (1480) 의 프 로 세 스 를 묘 사 한 다. 품질 모니터링 대 시 보 드 를 사 용 하여, 유 
저는 단 계 (1482) 에 서 재 료 를 체 크 인 할 것을 선 택 한 다. 그 다음, 단 계 (1484) 에 서 , FAE 체크인 스테이션 또는 
조 리 대 에서 재료 패 키 지 를 스 캔 한다. 바코드 스캐너, 저울, 카메라 및 레이저 스 캐 너 로 부 터 의 추가 데 이 터 를 
용하여, 로 봇 식 요 리 용 엔 진 은 , 단 계 (1486) 에 서 , 재료 고 유 의 데 이 터 를 프 로 세 싱 하고 그 재료 고 유 의 데 이 터 를 
자 신 의 재료 및 레시피 라 이 브 러 리 에 매 핑 하고, 임 의 의 잠 재 적 인 알러지 영 향 에 대해 그 재료 고 유 의 데 이 터 를 
분 석 한 다. 단 계 (1488) 에 기 초 하여 알러지 가 능 성 이 존 재 하 면 , ASAS 단 계 (1490) 에 서 FANA 통 지 하 여 안전 
상의 이유로 그 재 료 를 3 기할 것을 결 정 한 다. 재 료 가 허 용 가능한 것으로 간 주 되 면 , 단 계 (1492) 에 서 , 그 재 료 는 
시 스 템 에 의해 등 록 되 어 확 인 된다. 유 저 는, 단 계 (1494) 에 서 , (아직 언 패 킹 되지 않다면) 아 이 템 을 언 패 킹 하고 o} 
템 을 드 롭 오 프 (0702 oft)8 수도 있다. 후 속 하는 단 계 (1496) 에 서 , 아 이 템 은 패 킹 되 고 (호일, 진 공 백 , 등등), 
모든 필요한 재료 데 이 터 가 AJA 컴퓨터 인쇄 라 벨 로 라 벨 링 되고, 식 별 의 결 과 에 Qe RUE 보관 컨테이너 g/ 
Ec 보관 위 치 로 이 동 된다. 그 다음, 단 계 (1498) 에 서 , 로 봇 식 요 리 용 엔 진 은 

하고 이 용 가 능한 재 료 를 자 신 의 품질 모니터링 대 시 보 드 에 디 스 플 레 이 한 다. 


도 57 은 저 장 소 로 부 터 의 재 료 의 체 크 아 웃 및 요리 준비 프 로 세 스 (1500) 를 묘 사 한다. 제 1 단 계 (1502) 에 서 , d 
는 품질 모니터링 대 시 보 드 를 사 용 하여 AEE 체 크 아 웃 할 것을 선 택 한 다 . 단 계 (1504) 에 서 , 유 저 는 하나 ㅇ 
레 시 피 에 대해 필요한 단 일 의 아 이 템 에 기 초 하여 체 크 아 웃 할 아 이 템 을 선 택 한 다 . 그 다음, 컴 퓨 터 화 된 7 
단 
A 
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RCM 
ox 
4e, 


| ae 
계 (1506) 에 서 , 선택된 아 이 템 을 포 함 하는 특정 컨 테 이 너 를 그 보관 위 치 로 부터 조 리 대 영 역 으로 이 동 하 도 록 
작 템 을 집어 드는 경우, 유 저 는 그 아 이 템 을 단 계 (1510) 에 서 많은 가능한 
방 식 ( 요 리 하 기, 폐 기 하 기, 재 활 용 하 기, 등등) 중 하나 이 상 으로 프 로 세 싱 하는데, 임 의 의 나머지 아 이 템 ( 들 ) 은 
단 계 (1512) 에 서 시 스 템 으로 다시 체 크 인 되고, 그 다음, 단 계 (1514) 에 서 , 시 스 템 (1514) 과 의 유 저 의 상 호 이 종료 


- 66 - 


A 
inel 
AN 
원 
t 
pu 
» 
i > 
M, 


의 로봇 팔 이 검색된 재료 아 이 템 ( 들 ) 을 Te 
컨테이너 안의 각 각 의 재료 아 이 템 을, 그들의 식 
대해 검 사 한다. 품질 케 크 단 계 (1518) 에 서 , 로 봇 식 요리 

한다. 아 이 템 이 적 절 하지 않은 경 
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전 준비 프 로 세 스 (1524) 를 묘 사 한다. 단 계 (1530) 에 서 , 로 봇 식 요 리 용 
분 및 / 또 는 버 려 지 는 재료 EAS 계 산 한 다. 후 속 하여, 단 계 (1532) 에 서 , 로 
이용한 레 시 피 의 실 행 을 위한 모든 가능한 기술 및 방 법 을 검 색 한다. 단 계 (1534) 에 서 , 로 봇 식 

, 시간 및 에너지 소 비 에 대한, 특히 병렬 멀티 태스크 프 로 세 스 를 필 요 로 하는 요 리 ( 들 ) 에 대 
및 재료 사 용 량 을 계 산 하 여 최 적 화 한다. 그 다음, 로 봇 식 요 리 용 엔진 
계 획 을 생 성 하 고 (1536) 요리 실 행 에 대한 요 청 을 로 봇 식 키친 E 
A 시 스 템 은, 재료, 요리 majo] 필요한 
540) 에 서 , € 및 기 기 를 모아서 
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, 단계 


[0325] 도 59 는 레시피 설계 및 스크립팅 프 로 세 스 (1542) 를 묘 사 한다. 제 1 HAMANA, 요 리 사 는 특정한 레시피 
택 하고, 그 다음, 단 계 1546 에 서 , 그 레 시 피 를 위해, 그는, 이름 및 다른 메 타 데 이 터 (배경, 기술, 등 등 ) 를 
로 제 한 되 지는 않는 레시피 데 이 터 를 입 력 하거나 편 집 한다. 단 계 (1548) 에 서 , 요 리 사 는 데 이 터 버 

a 라 이 브 러 리 에 기 초 하여 필요한 AEE 입 력 하 거나 편 집 하 고 레 시 피 에 필요한 무 게 / 볼 륨 / 단 위 별 
입 력 한다. 레시피 준 비 에서 활 용 되는 필요한 기 술 의 선 택 은, : 이 터 베이스 및 관련 라 이 브 러 리 에서 e] 
용 가 능한 것에 기 초 하 여 , 요 리 사 에 의해 단 계 (1550) 에 서 이루어진다. 단 계 (1552) 에 서 , 요 리 사 는 유사한 선 택 을 
행 하 지 만, 이 번 에 는 그 또는 그 녀 는 요 리 에 대한 레 시 피 를 실 행 하는 E 필요한 요리 및 준비 방 법 의 선 택 에 x 
$, 최종 단 계 (1554) 는 시 스 템 이 , 나 중 의 데이터베이스 보관 및 검 색 에 유 용 할 레시피 DE 


tH nu 


[9] 


N 
A 


에 bud s 수도 있 는 지 의 프 로 세 스 (1556) 를 묘 사 한다. 제 1 단 계 (1558) 는 , 유 저 가 
바일 플레이스 스 토 어 로부터 레 시 피 를 구 매 하거나 또는 레시피 

구매 플 랜 에 가 입 하여, xam ps 있는 레시피 스 크 립 트 의 다 운 로 드 를 가 능 하 게 하는 것을 수 반 한다. 단계 

(1560) 에 서 , FAE, 개인적 선 호 사 항 설정 및 사이트 상 에 서 의 재료 이 용 가 능 성에 기 초 하 여 , 온라인 데 이 터 베 

이 스 를 검 색 하여 I 일 부 로 서 이 용 가 능 하 거나 또는 구 매 된 레 시 피 로부터 특정한 레 시 피 를 선 택 한 다 . 최종 

단 계 (1562) 로 서 , FAE, 그 / 그 녀 가 요 리 를 서 빙 될 준 비 가 되기를 원하는 일 시 를 입 력 한다. 

, 온라인 서비스 포털 또는 그렇게 칭 해 지는 레시피 거래 플 랫 폼 의 레시피 검색 

세 스 에 대한 프 로 세 스 (1570) 를 묘 사 한다. AL 단 계 로서, 신 규 의 FAE, 핸 드 헬드 디바이스 

및 / 또 는 로 봇 식 키친 모 듈 을 사 용 하여 레 시 피 를 다 운 로 드 하는 것에 의해 가 
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징 할 수 있기 이 전 에, 단 계 (1572) 에 서 시 스 템 에 등 
하여 전체적으로 선 호 되 는 요리 또는 키친 스타일 
으로 요 리 된 레 시 피 를 포 함 함 ) 과 같은 기준 
기 등 


uu 을 
Pu; ~ 검 색 을 선택할 수 
H 


4 30 W 6 
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록 해 야 한 다 ( 연 령 , 성별 정 
을 4 저는, 단 계 (1574) 에 서 , AAAA 스타 
특정한 키친 또는 기기 스 타 일 (1578)( 
는 단 계 (1580) 에 서 미리 정 으 
및 그에 따른 결 과 의 WAE 좁 히 도 
결과, 정보, 및 추 천 으 로부터 레시 
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[0328] , 서비스 포 털 (1590) 에 대한 레시피 검색 및 구 매 / 구 독 프 로 세 스 에 대한 도 613 에 서 이어지는 부분 
. 단 계 (1592) 에 서 , 유 저 는 레 시 피 의 로 봇 식 요리 방식 또는 파라미터 AAA 버전 중 어느 ㅣ 
한 JAJE 선택할 것을 재 촉 받는다. 파라미터 제 어 식 기 반 의 레 시 피 의 경우, 시 스 템 은, 단 계 (1 
iS 스와 같은 아 이 템 뿐만 아니라 로봇 x- 요 건 에 대한 필수 e A 
제 공 하고, 단 계 (1602) 에 서 , 상세한 EAA XA (detailed ordering instruction)£E 위해 재료 및 
대한 소 스 로 의 YAA 외부 due 공 급 한다. 그 다음, 포털 시 스 템 은 레시피 타입 MN 


실 행 하는데, 이 경우, 포털 시 스 템 은 레시피 프로그램 파 일 의 원격 디바이스 상 에 서 의 직접적인 다운로드 및 설 
치 (1598) 를 hae 또는, 단 계 (1600) 에 서 , 많은 가능한 지불 형 태 ( 페 이 팔 (03781), 비 트 코 인 (8110012), 신 
용 카드, 등등) 중 하 나 를 사 용 하여, 일시불 지불 또는 구독 기 반 의 지 불 에 기 초 하여 지불 정 보 를 유 저 가 입 력 하 
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등 록 특허 10-2286200 


도 62 는 로 봇 식 레시피 요 리 용 애 플 리 케 이 션 ("459") 의 생 성 에 서 사 용 되 는 프 로 세 스 (1610) 를 묘 사 한다. 제 1 단 겨 
(1612) 로 서 , X 스 토 어 (400 Store), 구글 플 레 이 (60016 Play) 또는 윈도우즈 QA Mobile) 같은 
소 또는 다른 이러한 마 켓 플 레이스 상에서 개발자 ao] 생 성 되는 것을 필요 


제 공 을 포 함 한 다. 그 다음, TAE, 단 계 (1614) 에 서 , 각 각 의 A 스 토 어 에 대해 고 유 한 가장 최 신 의 애플 
A 프로그램 인 터 페 이 스 (Application-Program-Interface; API) 문 서 (00004060131100) 를 획 득 하고 uS 것 
을 는 


재 촉 받 는다. 그 다음, 개 발 자 는, 단 계 (1618) 에 서 , 설 명 되 는 API 요 건 을 따라야 
레시피 프 로 그 램 을 생 성 해야 한다. 단 계 (1620) 에 서 , 개 발 자 는 이름 및 다양 


로 하는데, 뱅킹 및 회사 정 보 의 
케 


으 
ㅇ 


하고 API 문서 요 건 을 충 족 ㅎ 
한 사 이 트 ( 애 플 (40016), 구글 


(Google), 삼 성 (58050408) 등 등 ) 에 의해 규 정 되며 적절한 레 시 피 에 대한 다른 메 타 데 이 터 를 제 공 할 필 요 가 있다. 
그 


단 계 (1689) 는 , 개 발 자 가, 레시피 프로그램 및 메 타 데이터 파 일 을 승인 
다음, 각 각 의 마 켓 플레이스 사 이 트 는, 단 계 (1624) 에 서 , 레 시 프 프로그램 
단 계 (1626) 에 서 , 각 각 의 사 이 트 ( 들 ) 는 그들의 구매 인 터 페 이 스 를 통해 온 
피 프 로 그 램 을 나 열 하고 이 용 가 능 하 게 만든다. 


도 63 은 , 특정 레 시 피 를 구 매 하는 또는 레시피 배달 플 랜 에 가 입 하는 프로세스 


(1628) 를 묘 사 한 다. 제 1 


(1630) 로 서 , 유 저 는 주문할 특정한 레 시 피 를 검 색 한다. 유 저 는, 선호도 필 터 를 사 
결 과 ( 단 계 (1634)) 를 갖는 키 워 드 에 의해 브 라 우 징 할 것 ( 단 계 (1632)) 을 , 다른 미리 
우 징 할 것 ( 단 계 (1636)) 을 , 


또는 심지어 관 촉 용 , 새롭게 올라 P(releaseD 또는 선주문 기 반 의 레시피 및 a 
어 라 이 브 의 요리사 요리 이 벤 트 에 기 초 하여 브 라 우 징 할 것 ( 단 계 (1698)) 을 선 틱 할 수도 있다. 단 계 (1640) 에 
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HAAA 대한 검색 결 과 가 유 저 에게 디 스 플 레 이 된다, 그 다음, 단 계 (1642) 의 일 부 로 서 , 유 저 는 이들 레시피 a 
과 를 브 라 우 징 할 수도 있고 각 각 의 레 시 피 를 오디오 또는 짧은 비디오 클 립 에서 미 리 보기 할 수도 있다. 그 다 
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선 택 하면, 사 이 트 는 신 규 의 유 저 가 인증 및 동의 단 계 (1650) 를 완 료 할 것을 
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스 트 를 생 성 할 지 의 opes 질 의 할 것이고, 단 계 (1654) 에 서 유 저 에 의해 동 의 되면, d 
선 택 하고 요 리 가 서 빙 될 특정한 일 시 를 고를 것이다. 단 계 (1656) 에 서 , 필요 
스 플 레 이 되는데, 가장 가까운 공급자 및 가장 멀리 


소요 시 간 (1680 1106) 및 가격 


&. 단 계 (1644) 에 서 , 유 저 는 디바이스 및 오 퍼 레 이 팅 시 스 템 을 선 맥 하고 특정한 온라인 마 켓 플레이스 spica 
사 이 트 에 대한 특정한 다운로드 링 크 를 수 신 한다. 유 저 가 태스크 1648 에 서 신 규 의 공급 


자 사 이 트 에 연결할 
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1652 에 서 , 사 이 트 가 사이트 고 유 의 인터페이스 소 프 트 웨 어 를 다 운 로 드 하여 설치할 것을 허 용 하여, 레시피 전 
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을 ER 수 있게 된다. 단 계 (1662) 예 
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을 허 용 할 대 안 품 소 스 에 대한 qas 공 급 한다. 유 


s SIL 849] 쇼핑 리 스 트 를 업 데 이 트 할 뿐만 아 니 라 ( 단 계 (1668)), 음 , 단 계 (167 
는데, 단 계 (1670) 에 서 , 시 스 템 은 로 컬 / 가 장 가까운 공 금 자, 계절 및 익는 pM 에 기초한 아 
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~ 이 용 가 능성, 또는 심지어 유 효 하게 동일한 성 능 을 가 지 지 만 유 저 에게 또는 바 이 어 에게 매 달 되는 비 용 에서 


, LH Ò 
실 질 적 으로 차 이 가 있는 상이한 공 급 자 로 부 터 의 기 기 에 대한 가 격 과 같은 추가적인 기 준 에 기 초 하 여 쇼핑 리스 
트 로 부터 대 안 품 을 선 택 한 다 
도 643 및 도 64b 미리 정 의 된 레시피 검색 기 준 (1672) 의 한 예 를 예 시 하 는 블 록 도 이다. 이 예 에서 미리 정의 
된 레시피 검색 기 준 은, 메인 재료, 요리 지 속 시간, 지리적 영역 및 sse] 의한 요리법, 요 리 사 의 이름 검색, 
유명 L&E (signature dishes), 및 음 식 을 준 비 하 기 위한 추 정 된 재료 비 용 과 같은 카 테 고 리 를 포 함 한 다 . 다른 
어트, 제외 재료, 요리 타입 및 요리 방법, 행사 및 계절 


가능한 레시피 검색 필 드 는 , 식 사 의 타입, 스페셜 다이 


ux 
(occasion and season), 리뷰 및 추천, 및 등 급 을 3 


도 66 은 로 봇 식 표 준 화 된 키 친 (5 A 의 된 
] 친 (50) 에 서 의 컨 테 이 너 의 각 각 은 , 그 컨 테 이 너 에 저 장 되어 특 8 

코 드 를 갖는다. 예 를 들면, 제 1 컨 테 이 너 는 큰 부 피 의 제품, 예컨대 A 양배추, 
무 우 (1070120) 및 꽃 양 배 추 (63411110067) 를 보 관 한다. 제 6 컨 테 이 너 는, 아몬드 
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박 AD, 씨를 uw 살 구 (07160 apricots pitted), 말린 파파야 및 말린 살 구 와 같은 
아 이 템 을 포 함 하는 고 체 의 큰 단 편 을 조각 단 위 로 보 관 한다. 도 66 은 , 동 시 적 음식 준비 프 로 세 싱 을 위한 다수 
의 쌍 의 로봇 손 을 갖는 직사각형 레 이 아 웃 에 서 구 성 되는 로 봇 식 레스토랑 키친 모 듈 의 제 1 실 시 형 태 를 es 
는 블 록 도 이다. 본 발 명 의 다른 실 시 형 태 는, 도 66 에 도 시 되 는 전 문 가 용 의 또는 레스토랑 키친 셋 업 의 urs 
연 속 적 인 또는 병 렬 의 로봇 팔 및 손 스 테 이 션 에 대한 스 테 이 지 식 의 구 성 을 순 환 한다. 임 의 의 기하학적 배 치 물 
이 사용될 수 있지만, 실 시 형 태 는, 다 수 의 로봇 팔 / 손 모 듈 을 나타내는 더 선 형 적 인 구 성 을 묘 사 하 는데, 다 수 으 
로봇 팔 / 손 모듈 각 각 은 특정한 엘리먼트, 요리 또는 레시피 스크립트 단 계 를 생 성 하는 것에 초 점 이 맞 추 어 져 
있 다 ( 예 를 들면, 로봇 팔 / 손 의 여섯 쌍 은, PY sous-chef), 고기 굽는 요리사, 프 라 이 / 소 테 요리사, 즉석 
요리 요 리 사 (pantry cook), 페 이 스 트 리 요리사, 수프 및 소스 요리사 등 등 과 같은 상업적 키 친 에서 상이한 역할 
을 담 당 한다). XA 키친 레 이 아 웃 은, 임 의 의 인 간 과 의 또는 이 웃 하는 팔 / 손 모듈 사 이 에 서 의 접 근 / 상 호 작 용 
이 단 일 의 pe 향하는 표 면 을 따르는 그러한 것이다. Ae 컴퓨터 제 어 될 수 있고, 따라서, 팔 / 손 로봇 ox 
듈 이 단 일 의 를 순 차 적 으 로 ( 하 나 의 스 테 이 션 으 로 부 터 의 최종 제 품 은 레시피 스크립 
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ae iod 시간적 위 기 를 충 족 하 기 위해 요 
부 에 무 관 하 게 , 전체적인 다중 암 
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다 수 의 레 시 피 / 단 계 를 병 렬 로 (예컨대 출퇴근 시 간 (7058 
제 완료 동안 나 중 의 사 용 을 위한 식전 재 1) 
로 봇 식 키친 셋 업 이 복제 요리 태 스 크 를 각각 수 행 하 는 것 
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들의 제 2 설 시 형 태 를 예 시 하는 블록 
레스토랑 키친 셋 업 의 다 수 의 연 속 적 인 또는 
. 입 의의 기하학적 배 치 물 이 사용될 

가형 구 성 을 묘 사 하는데, 다 수 의 로봇 갈 / 손 
는 것에 초 점 이 맞 추 어 져 있다. 로 봇 식 키친 레 이 아 웃 은, 임 의 의 
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파라미터 및 
저장된 센서류 
달 된 다 (1686). FAA 설치된 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (1688) 은 , 측 정 된 센서류 곡선 및 파라미터 데이터 피 

대 응 하는 수 신 된 원시 a 이 터 에 기 초 하 여 자 동 화 된 및 / 또 는 로 봇 식 키친 기 기 를 동 작 시키기 위해 유 저 (60) 
컴퓨터 제어 시 스 템 (1690) 둘 다를 포 함 한 다 . 


도 69 는 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (48) 의 다른 실 시 형 태 를 묘 사 한 다. 로 봇 식 요리 


식 요 리 용 
하는 ugdaec Ta 외부 디 바 이 스 와 인 터 페 이 싱 하는데, 로 봇 식 요 리 용 (소프트웨 
분석 이 A E 


bh 그들을 컴 퓨 터 의 메 모 리 (1684) 에 저 장 한다. 요리사 스 튜 디 오 (1682) 로 부 터 의 이 
선 및 a 터 데이터 파 일 은 , 구매 또는 구독 기 반 으 로 표 준 화 된 (원격) 로 봇 식 키 친 으 


리 
68 
시 간 에 걸쳐 기 록 하고, 스크립트 원시 데이터 파 일 의 일 부 를 형 성 하는 
H 
일어 


jada 데이 및 센서류 곡 간 ㅣ 

(1694) 를 gk ps 외부 디 바 이 스 는, 리 트 랙 터 블 안전 유 리 (68), AFAA 모 니 터 렁 되는 그리고 컴퓨터 
저장 (88), 날 SA (raw-food) 품질 및 공 급 의 프 로 세 스 에 관해 보 고 하는 다 수 의 센 서 (198), 재 

료 를 분 배 할 하드 em 모 듈 (82), 재 료 를 갖는 표 준 화 된 컨 테 이 너 (86), 및 센 서 를 갖춘 지능형 xse](1700) 

을 포 함 하지만, 이 들 로 제 한 되 지는 않는다. 


도 71 은 , mS ue| 전체 바 닥 면 에 걸쳐 동 원 원 으로 정 렬 되는, 구 역 1(1702), 구 역 2(1704) 및 구 역 3(1706) 을 
포 함 하는 적어도 a 개의, 그러나 e] Ap 개로 제 한 되 지 는 않는 평면 구 역 에 걸친 유 닛 의 바 닥 면 에 걸친 온도 프 
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로 파 일 을 생 성 하여 무 선 으로 전송할 수 있는, 내 장 형 의 실시간 온도 센 서 를 포 함 하는 지 


(1700)( 이 이 미 지 에서는 소스 냄 비 (63406-001)) 을 


웨어 아이템 
묘 Zi 센 서 (1716- 
ej 각 각 의 데 이 터 1(1708), 데 이 터 2(1710) 및 데 이 터 3(1712) 을 


e 2 


무 선 으로 전송할 수 있다. 


도 71 은 데 이 터 1(1720), 데 이 터 2(1722) 및 AoE 
(22009] 통 상 적 인 세 트 를 묘 사 하는데, 곡 선 의 on sje] 유 닛 의 특정한 
에 서 의 온 도 에 Pe 시 간 에 대한 s Jue 시 작 에서부터 끝까지 분 단 위 의 e 


도 72 는 기 록 된 온도 프 로 파 일 (1732) 및 습도 프 로 파 일 (1734) 을 갖는 센서류 곡 선 (1730) 의 다 수 의 세 트 를 묘사 
하는데, 각 각 의 센 서 로 부 터 의 데 이 터 는 데 이 터 1(1736), 데 이 터 2(1738) 내지 데 이 터 4(1740) 으 로서 표 현 된다. 원 
A 흐 


45 


| 름 은 동작 제어 유 닛 (274) 으 로 포 위 딩 되어 동작 제어 유 닛 (274) 에 의해 프 로 세 싱 된다. 시 간 에 대 
한 측정 유 닛 은 시 작 에서부터 끝까지 분 단 위 의 요리 시 간 으로서 반 영 되 고 (독립 변수), 한편 온도 및 습도 
값 은, 각각, 섭씨 온도 단위 및 상대 습도 단 위 로 측 정 된 다 (종속 변수). 


도 73 은 스 마 트 (프라이) AS 이용한 실시간 온도 제 어 (1700) 를 위한 프로세스 셋 업 을 묘 사 한다. 전 원 (1750) 은 , 
유도 코 일 의 세 트 를 활발히 가 열 하기 위해, 제어 유 닛 1(1752), 제어 유 닛 2(1754) 및 제어 유 닛 3(1756) 을 포 함 하 
(X 


, 그러나 이 들 로 제 한 될 ALE 없는 세 개의 별 개 의 제어 유 닛 을 사 용 한 다 . 제 어 는, 실제로, (프라이) 팬 의 

| 개의) 구 역 (1758)( 구 역 1), 구 역 (1760)( 구 역 2) 및 구 역 (1762)( 구 역 3) 의 각 각 의 AAN 측 정 된 온도 a s 
수 인 데 , 이 경우, 온도 센 서 (1770)( 센 서 1), 온도 센 서 (1772)( 센 서 2) 및 온도 센 서 (1774)( 센 서 3) 는 온도 데이터 
를 데이터 스 트 림 (1776)( 데 이 터 1), 데이터 스 트 림 (1778)( 데 이 터 2) 및 데이터 스 트 림 (1780)( 데 이 터 3) 을 통해 
시 동작 제어 유 닛 (274) 으 로 무 선 으로 제 공 하고, 동작 제어 유 닛 (274) 은 결 국 에는 별 개 의 구역 가열 제어 유 
(1752, 1754 및 1756) 을 독 립 적 으로 제 어 하 도록 전 원 (1750) 을 관 리 한 다. 그 목 표 는 , 시 간 에 걸친 소 망 의 e 
곡 선 을, 요 리 를 준 비 하 는 동안 인간 요 리 사 의 소 정 의 (프라이) 단계 동안 기 록 되 는 센서류 곡선 데 이 터 로서 달 
하고 복 제 하는 것이다. 


74 는 , 동작 제어 유 닛 (1790) 에 커 플 링 되 어 , 동작 제어 유 닛 (1790) 이 , 이 전 에 저장된 센 
시 간 으 로 실 행 하 는 것을 허 용 하 
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모든 이러한 센서류 데 이 터 를 취하고, 도의 9 RETN 변 수 에 대한 A 
전에 저장된 그리고 다 운 로 드 된 세 트 에 서 설 명 되는 센서류 


용 하 도록 오븐 파 라 미 터 를 조 정 한다. 


xs 
초 하 여 , 오븐 어 플 라 이 언 스 (1792) 에 대한 온도 프 로 파 일 을 실 는 및 
컴퓨터 제어 시 스 템 을 묘 사 한 다. 동작 제어 유 닛 (1790) 은 오 븐 의 도 어 ( 개 폐 ) 를 제 어 할 수 있고, 센서류 곡 선 에 
의해 자 신 에게 제 공 되는 온도 프 로 파 일 을 추 적 할 수 있고, 요리 후, 자 동 세 척 (6611-01680) 할 수 있다. 오븐 내 
부의 온도 및 습 도 는, uis 트 림 (268)( 데 이 터 1) 을 생 성 하 는 다양한 위 치 의 내장형 온도 센 서 (1794), 으리 
온 도 를 모 니 터 렁 하여 요리 완 료 의 온 도 를 추 리 하기 위해 요 리 될 재 료 (고기, 가금류, 등등) 안으로 삽 입 된 프로 
브 의 형 태 의 온도 센서, 및 p 이터 스 트 림 을 생 성 하 는 추가적인 습도 센 서 (1796) 를 통해 모 니 터 링 된 다. 동작 제 
어 를 
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도 75 는 , 차콜 그릴 내 부 에 내 부 적 으로 분 산 된 하나 이상의 온도 및 습도 센 서 에 대한 센서류 곡 선 을 적절히 T 
적 하 기 위해, 차콜 그 릴 로의 Same 변 조 하는 제어 유 닛 에 대한 스템 셋업 
(1798) 을 묘 사 한다. 전력 제어 유 닛 (1800) 은 , 그 릴 을 개 시 하 기 위해 전자 제어 신 호 (1802) 를 사 용 하고, 차 콜 까 
지의 그 릴 - 표 면 거리 및 차 콜 (1810) 위 로 의 E W (water mist)(1808)9] FAS 조 정 하 기 위해, ( 상 / 하 ) 이동 
Uu 
^ 
^ 
이 


가능한 랙 (『a※)(1812) 의 온도 및 습 도 를 조 정 하기 위해, 각각, 신 호 (1804 및 1806) 를 사 용 한 다 . 제어 유 
(1800) 은 , 자 신 의 출력 신 호 (1804, 1806) 를 , 차콜 그릴 내 부 에 분 산 된 습도 센 서 (습도 센 서 1 내지 습도 선 
5)(1826, 1828, 1830, 1832 및 1834) 의 세 트 로 부 터 의 습도 측 정 치 (1816, 1818, 1820, 1822, 1824)e] 대한 더 
터 스 트 림 (1814)( 여 기 서는 다섯 개가 도 해 됨 ) 뿐 만 아니라, 분 산 된 온도 센 서 (온도 센 서 1 내지 온도 센서 
5)(1848, 1850, 1852, 1854 및 1856) 로 부 터 의 온도 측 정 치 (1840, 1842, 1844, 1846 및 1846) 에 대한 데이터 스 
트 림 (1836) 의 세 트 에 기 초 한 다. 


을 컴 퓨 터 가 제 어 하는 것을 
는 물 유량 센 서 (1868), 데 


1 용 하는 컴퓨터 제 어 식 묘 사 한다. 수 도 꼭 지 는, 데 이 터 1 을 제 

이 터 2 를 제 공 하는 온도 센 서 (1870), 및 데 이 터 3 센서류 데 이 터 를 제 공 하는 m 압력 센 서 (1872) 에 대 응 하는 별개 
의 데이터 스트림 peo 이 터 1), 1864( 데 이 터 2) 및 1866( 데 이 터 3)) 을 수 신 하는 제어 유 닛 (1862) 에 의해 AAA 
다. 그 다음, 제어 유 닛 (1862) 은 물 꼭 지 에서 나오는 물의 소 망 의 압력, 유량 및 온 도 를 달 성 하기 위해, 적절한 


- 70 - 


[0343] 


[0344] 


[0345] 


[0346] 


[0347] 


[0348] 


[0349] 


[0350] 


등 록 특허 10-2286200 


냉수 온도 및 압 력 이 디 스 플 레 이 (1876) del 디 지 털 적 으 로 디 스 플 레 이 되는 냉 수 (1874), 및 적절한 온수 온도 및 
압 력 이 디 스 플 레 이 (1880) 상 에 디 지 털 적 으 로 디 스 플 레 이 되는 온 수 (1878) 의 공 급 을 제 어 한다. 

도 77 은 완전히 기 구 가 구 비 된 로 봇 식 키 친 (1882) 의 한 실 시 형 태 를 평 면 도 로 묘 사 한다. 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 은 
세 개의 레벨, 즉 상위 레벨, 조 리 대 레벨 및 하위 레 벨 로 분 할 되는데, 각 각 의 레 벨 은, 일 체 형 으로 마 운 팅 되는 


센 서 (1884) 및 컴퓨터 제어 유 닛 (1886) 을 구 비 하는 어플라이언스 및 기 기 를 포 함 한 다. 

상위 레 벨 은 을 

비 넷 타 입 의 모 듈 을 포 함 한 다. 가장 단순한 레 벨 에서, 선 반 / 캐 비 넷 보 
른 요 리 용 및 킹 


가 3-8 + 캐비넷 3:8 1302), 및 다른 재료 
른 보관 팬 트 리 488 (1300), 등 등 이 포 함 된 다. 상위 레벨 내의 모 듈 의 각각 

작 (computer-controlled operation)& 허 용 하 기 위해, 직 접 적 으 로 또는 하나 이상의 중앙 또는 
검 퓨 터 를 통해, 하나 이상의 제어 유 닛 (1886) 에 게 데 이 터 를 제 공 하 는 센서 유 닛 (1884) 을 포 함 한 다. 


Ho. 모니터링 센 서 (1884) 및 제어 유 닛 (1886) 을 수 용 할 ze 아니라, 서빙 조 리 대 (1306), 싱크 
(1308) 를 갖는 조 리 대 영역, 이 동 가 능한 작업용 표 면 ( 도 마 / 차 핑 cr ) 을 갖는 ue xeu 영 역 (1310), 


른 요 리 용 어 플 라 이 언 스 (1314) 용 
^| 동 작 을 허 용 하기 위해, 직 접 적 으 
유 


레이트 그 릴 (1312) 및 스토브, 쿠커, 찜기 및 x 
Z Ò 
닛 (1886) 에 게 데 이 터 를 제 공 하 


Zu 그 
Ez ex 
: aes deti xubus. sud ds sand ae P" , 
9] 는 
는 센서 유 닛 (1884) 을 포 함 한 다 . 


하위 qu, 통합 컨 벡 션 오븐 및 E Dac 아니라, 찜기, x 및 그 릴 (1316), 식 기 세 척 기 (1318), 하드 
자동화 AAA 재료 디 스 펜 서 (82), 및 대형 캐비넷 볼 륨 (1320) 을 수 용 하는데, 대형 캐비넷 볼 륨 (1320) 은 추가적 


인 빈 번 하게 사 용 되 는 쿠킹 및 메이킹 웨 어 뿐만 아니라 테 이 블 웨어, Sshspol(flatware), 유 텐 실 (거품기, Yo 
등등) 및 커 트 러 리 를 유지 및 보 관 한다. 하위 레벨 내의 모 들의 각 각 은, 컴퓨터 제 어 식 동 작 을 허 용 하기 위 
해, 직 접 적 으로 또는 하나 이상의 중앙 또는 분 산 형 제어 컴 퓨 터 를 통해, 하나 이상의 제어 ARAB v 


이 터 를 제 공 하는 센서 유 닛 (1884) 을 포 함 한 다 . 


용 시 스 템 (1890) 의 하 나 의 실시 


도 78 은 , 위에서 아 래 로 정 렬 된 세 개의 상이한 레 벨 을 갖는 ed 키친 요 형 
도 z Tr E 또는 결 국 에는 
8$ 


를 묘 사 하는데, 세 개의 상이한 레 벨 의 oz] 
센서류 데 이 터 를 사용 및 프 로 세 싱 하여 하나 이상의 유 
나 이상의 중앙 컴 퓨 터 로 데 이 터 를 직 접 적 으로 공 급 하는 다 수 의 분 산 형 센서 유 닛 ( 
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내장형 어플라이언스 및 기 기 에 의해 특정한 키친 기 능 을 수 행 하는 상이한 유 닛 을 

d 타 입 의 모 들을 포 함 한 다. 가장 단순한 레 벨 에서, 선 반 / 캐 비 넷 보관 팬 트 리 볼 륨 (1294), 요 리 용 들 및 유 텐 

| 웨 어 (쿠킹, 베이킹, 플 레 이 팅 , 등 등 ) 를 보 관 하고 접 근 하기 위해 사 용 되 
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동 보관 캐비넷 3190), 및 다른 게로 및 잘 
포 . 상위 레벨 내의 모 듈 의 각 각 은, 컴퓨터 제어 
H 이상의 중앙 또는 분 산 형 제어 컴 퓨 터 를 통해, 하나 이상의 제 
jj 
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대 레 벨 은, 모니터링 센 서 (1892) 및 제 
꼭 지 (1308) 를 갖는 조 리 대 영역, 보 
리 대 영 역 (1310), 차콜 기 반 의 슬 레 ㅇ 
라 이 언 스 (1314) 용 의 다목적 영 역 을 
허 용 하 기 위해, 직접적 으로 또는 하나 ㅇ 
(1894) 에 게 데 이 터 를 제 공 하는 센서 유 닛 (1892) 
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, 컴퓨터 제 어 식 


하나 이상의 제어 유 
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하위 레 벨 은, 통합 컨 벡 션 오븐 및 전 자 레 인 지 뿐만 아니라, 찜기, 포 쳐 및 그 릴 (1316), 식 기 세 척 기 (1318), 하드 
자동화 제 어 식 재료 디 스 펜 서 (82), 및 대형 캐비넷 x 대형 캐비넷 볼 륨 (1310) 은 추가적 
인 빈 번 하게 사 용 되 는 쿠킹 및 메이킹 웨 어 뿐만 아니라 테 이 블 웨어, 플 랫 웨어, 유 텐 실 (거품기, 나이프, 등등 
및 커 트 러 리 를 유지 및 보 관 한다. 하위 레벨 내의 모 듈 의 각 각 은, 컴퓨터 제 어 식 동 작 을 허 용 하기 위해, 직접적 
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으로 또는 하나 이상의 중앙 또는 분 산 형 제어 컴 퓨 터 를 통해, 하나 이상의 제어 유 닛 (1896) 에 게 데 이 터 를 제공 
) 을 


79 는 , 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 에 서 의 하나 이상의 이 전 에 기 록 된 파라미터 곡 선 으로부터 요 리 를 준 비 하는 로봇 
키 친 의 프 로 세 스 에 서 의 제 2 실 시 형 태 (1900) 를 예 시 하는 흐 름 도 이다. 단 계 (1902) 에 서 , A 

해, 로봇 장 치 가 음 식 을 준 비 할 특정한 레 시 피 를 선 택 한 다. 단 계 (1904) 에 서 , 로 봇 식 음식 준비 엔진 

러 에 상 화 된 레 시 피 를 검 색 하 도록 구 성 된 다. 단 계 (1906) 에 서 , 로 봇 식 x 

컴 퓨 터 의 메 모 리 로 업 로 딩 하도록 구 성 된 다. 단 계 (1908) 에 서 , 로 봇 식 음식 

계 산 한 다. 단 계 (1910) 에 서 , 로 봇 식 음식 준비 엔 진 은 , 선택된 레시피 및 서빙 스 
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레시피 선 택 은 단 계 (1914) 에 서 확 인 된다. 단 계 (1916) 에 서 , 로봇 
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구 성 된 다. 단 계 (1918) 에 서 , 유 저 는, 요 리 사 에 
록 모든 움직임 및 프 로 세 스 에 기초한 레시피 복 
보기 위해, 전용 모 니 터 이 든 또는 홀 로 그 래 픽 레이저 기반 
공 받는다. 단 계 (1920) 에 서 , 로봇 
시 스 템 을 선 택 하 여 전 력 을 인 가 하는 
. 단 계 (1922) 에 서 , TAE 모 니 터 / 프 
에 기 초 하여 모든 요 리 사 의 액 션 의 
되거나 또는 나 중 의 사 
는 센서류 데이터 곡 
리사 스 튜 디 오 의 표 준 화 된 로 봇 식 키친 동일한 단 계 를 요리사 
된 요 리 용 파 라 미 터 에 기 초 하 여 MAAA 프로세싱 uvm 실 행 한 다. 단 계 (1926) 에 서 , 로 봇 식 
는, 요 리 사 가 요리사 스 튜 디 오 의 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 에 서 레 시 피 를 준 비 했 던 동안 캡 쳐 되 
된 데 ㅇ 필수 데이터 곡선 zA 및 어 플 라 이 언 
도, 압력 및 습 도 의 관 점 에서 제 어 한 다. 단 계 (1928) 에 서 , 
E 
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프 로 세 싱 하기 위해, 모든 간단한 움직 
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D. 

행한다. 단 계 (1930) 에 서 , 로봇 용 

단 계 가 완 료 되었던 때 를 유 저 에 게 경 고 한 다. 일 

단 계 의 종 료 로 나타나게 되면, 로 봇 식 요 리 용 엔 
유 
리 


filo 


종 료 하는 요 청 을 전 송 한다. 단 계 (1934) 에 서 , 
이 팅 하여 서 빙 하거나, 또는 임 의 의 나머지 요 


Pudor 
EJ 
ü 
m 
za Au 
A 
pR OF 
(m 
때 
in 
ox, 
loi 
A 
ofo 
. 으 
Es 
P 
e 
고 p 
E 
e, 
Id 
A ag rt ors 
k 


aa FE 


8o 
` 
E 
re 
ku 
m 
로 
> 
L 
fo 
Au 
ti 

S 


오 에 서 의 센서류 데이터 캡쳐 프 로 세 스 (1936) 를 묘 사 한 다. 제 1 단 계 (1938) 은 요 리 사 가 레 
생 성 하 거나 설 계 하는 것이다. 다음 단 계 (1940) 는 , 요 리 사 가 레 시 피 에 대한 이름, 재료, 측정 및 프 로 세 

설 명 을 로 봇 식 요 리 용 엔진 안으로 입 력 하는 것을 요 구 한다. 요 리 사 는, 단 계 (1942) 에 서 , 모든 필요한 재 료 를 
t 컨테이너, 어플라이언스 및 엄 선 된 적절한 xo 안으로 적 재 하 는 것에 의해 시 작 한 다. 

감 지 된 원시 데 이 터 를 기 록 하고 그 감 지 된 원시 데 이 터 의 프 로 세 싱 을 e 
일 


에 
나 
N 


용 하 기 위해, 
을 수반 단 , 요 리 사 가 

모든 임 베 딩 된 모 니 터 링 용 센서 유닛 및 어 플 라 이 언 스 는, 전체 요리 프로세스 
허 용 하 


(1948) 동안 중앙 컴 스 템 이 모든 관련 데 이 터 를 실 시 간 으로 기 록 하는 것을 허 용 하기 위해, 원시 데이터 
를 중앙 컴퓨터 시 스 템 으로 보고 및 전 송 한 다. 단 계 (1950) 에 서는, 추가적인 요 리 용 파라미터 및 가 청 의 요리사 
코 멘 트 가 원시 데 이 터 로서 추 가 로 기록 및 저 장 된 다. 로 봇 식 요 리 용 모듈 추상화 (소프트웨어) AAS, 단계 
(1952)9] 일 부 로 서 머신 판 독 가능 및 머신 실 행 가능 레시피 스 크 립 트 를 dus] 위해, 2 차 원 의 그리고 3 차 원 의 
기하학적 모션 및 오브젝트 인식 데 이 터 를 포 함 해 서 모든 원시 데 이 터 를 프 로 세 싱 한다. 요 리 사 에 의한 요리사 
스튜디오 레시피 생성 및 요리 프 로 세 스 의 완 료 시, 로 봇 식 요 리 용 엔 진 은, 원 


나 중 의 레시피 복 제 를 위해 사 용 되 는 움직임 및 미디어 데이터 

생 성 한다. 원시 및 프 로 세 싱 된 데이터, 및 요 리 사 에 의한 시뮬 

단 계 (1956) 에 서 , 상 이 한 (모바일) 오 퍼 레 이 팅 시 스 템 에 대해 하드웨어 고 유 의 애 플 리 케 이 션 이 개 발 되어 
ii 를 


통 합 되고, 직접적인 dele] 레시피 유저 구매 또는 구독 모 델 을 통한 다 수 의 레시피 구매 
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등 록 특허 10-2286200 


EAA 애플리케이션 스토어 및 / 또 는 마 켓 플 레 이 스 로 제 출 된다. 


도 81 은 가정용 로 봇 식 요리 프 로 세 스 (1960) 의 프로세스 및 플 로 우 를 묘 사 한다. 제 1 단 계 (1962) 는 유 저 가 러 
피 를 선 택 하 고 레 시 피 의 디지털 형 태 를 획 득 하 는 것을 수 반 한다. 단 계 (1964) 에 서 , r 요 리 용 엔 진 은 선택 
레 시 피 를 요 리 하 는 머신 판 독 가능 커 맨 드 를 포 함 하는 레시피 스 크 립 트 를 수 신 한다. 단 계 (1966) 에 서 , 레시피 
스 크 립 트 가 메 모 리 에 위 치 되면서 로 봇 식 요 리 용 엔 진 에 업 로 드 된 다. 일단 AJAA, 단 계 (1986) 는 필요한 ^ 
를 계 산 하 고 그들의 이 용 가 능 성 을 결 정 한 다 . 로직 체 크 (1970) 에 서 , 시 스 템 은 RANA 경 고 할 지 또는 
, 단 계 (1972) 에 서 누락 아 이 템 을 쇼핑 리스트 
맞추기 위해, 또는 대 안 적인 레 시 피 를 추 천 하는 것을 촉 구 하 거나, 또는 his 
2 능 성 이 단 계 (1974) 에 서 검 증 되면, 시 스 템 은 s^ 
요 로 세 스 를 (요리사 스 튜 디 오 에서) 원래 시 작 했 
화 된 컨테이너 안으로 배 치 할 AR 질 의 받는다. 유 저 는, 단 계 (1978) 에 서 , 요리 프 로 세 스 의 시작 시 간 을 A 
그리고 요 리 용 시 스 템 을 진 행 시 키 도록 설정할 것을 촉 구 받는다. ANA, 로 봇 식 요 리 용 시 스 템 은, 레 
립 트 데이터 파 일 에서 제 공 되는 요 리 용 파라미터 데이터 및 센서류 곡 선 에 따라 실시간 
실 행 을 시 작 한 다 (1980). 요리 프 로 세 스 (1982) 동안, 컴 퓨 터 는, 요리사 스튜디오 레시피 생성 프로세스 
원래 캡 쳐 되 어 저 장 되었던 파라미터 데이터 파일 및 센서류 곡 선 을 복 제 하 기 위해, 모든 어플라이언스 및 
를 제 어 한 다. 요리 프 로 세 스 의 완 료 시, 로 봇 식 요 리 용 엔 진 은, 단 계 (1984) 에 서 요리 프 로 세 스 가 완 료 했다는 
결 것에 기 초 하여 리 마 인 더 를 전 송 한다. 후 속 하여, 로 봇 식 요 리 용 엔 진 은 전체 요리 프 로 세 스 를 종 
기 위해 컴퓨터 제어 시 스 템 으 로 종료 요 청 을 전 송 하 고 (1986), 단 계 (1988) 에 서 , 유 저 는 서 빙 을 위해 요 리 를 
대 로 부 터 옮 기 거나 또는 임 의 의 남아 있는 요리 단 계 를 수 동 으로 계 속 한 다. 
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82 는 표 준 화 된 로 봇 식 음식 준비 키친 시 스 템 (48) 의 다른 실 시 형 태 를 묘 사 한다. 로 봇 식 요 리 용 (소프트웨어) 
는 컴 퓨 터 (16) 는 다 수 의 외부 디 바 이 스 와 인 터 페 이 싱 하는데, 로 봇 식 요 리 용 (소프트웨어) A 
진 (56) 은 , 레시피 스 크 림 트 로 부 터 의 기 록 된, PAA 및 추 상 화 된 센서류 데 이 터 를 프 로 세 싱 하는 요 리 용 동작 제 


e| 모 듈 (1990), 시각적 커맨드 모니터링 모 듈 (1992), 및 파라미터 데이터 및 센서류 곡 선 으로 이루어지는 소프 
트 웨 어 파 일 을 저 장 하기 위한 관련 저장 매체 및 메 모 리 (1994) 를 포 함 한 다. 이들 외부 디 바 이 스 는, 기 구 가 구비 
된 키친 작업용 조 리 대 (90), 리 트 랙 터 블 안전 유 리 (68), 기 구 가 구 비 된 수 도 꼭 지 (92), 임 베 딩 된 ANE 갖는 요 
리용 어 플 라 이 언 스 (74), 임 베 딩 된 센 서 를 갖는 FAAATA 상 에 또는 캐비넷 안에 보 관 됨 ), 표 준 화 된 d 
테 이 너 및 재료 보관 유 닛 (78), 컴 퓨 터 에 의해 모 니 터 링 되며 컴퓨터 제 어 가능한 보관 유 닛 (88), 날 음식 품질 
및 공 급 의 프 로 세 스 에 대해 보 고 하는 다 수 의 센 서 (1996), 재 료 를 분 배 하는 하드 자동화 모 듈 (82), 및 동작 제어 
유 닛 (1998) 을 포 함 하지만, 그러나 이 들 로 제 한 되 지 는 않는 

도 83 은 완전히 기 구 가 구 비 된 ERA 키 친 (2000) 의 한 실 시 형 태 를 평 면 도 로 묘 사 한다. 표 준 화 된 xz XA] 키 친 은 
세 개의 레벨, 즉 상위 레벨, 조 리 대 레벨 및 하위 que 분 할 되 는데, 각 각 의 que, 일 체 형 으로 마 운 팅 되는 
센 서 (1884) 및 컴퓨터 제어 유 닛 (1886) 을 구 비 하는 어플라이언스 및 기 기 를 포 함 한 다 


분: [EN 
비 넷 타 입 의 모 듈 을 포 함 한 다. 가장 단순한 레 벨 에서, 다 수 의 캐비넷 타 입 의 모 듈 은, 요 리 용 툴 및 유 텐 실 및 
E 요 리 용 및 서빙 웨 어 (쿠킹, 베이킹, 플 레 이 팅 , 등 등 ) 를 보 관 하 고 접 근 하기 위해 사 용 되 는 캐비넷 볼륨 
(1296), 특정한 재 료 ( 예 를 들면, 과일 및 야채, 등 등 ) 용 의 숙성 보관 캐비넷 볼 륨 (1298), 양상추 및 양 파 와 같 
및 즈 


은 아 이 템 용 의 냉장 보관 구 역 (1300), 냉동 아 이 템 용 냉동 보관 캐비넷 볼 륭 (1302), 및 다른 재료 및 잘 사 용 되 
지 않는 양 념 용 의 다른 보관 MEg 구 역 (1304), 등 등 이 포 함 된다. 상위 레벨 내의 모 듈 의 각 각 은, 컴퓨터 제어 
^| 동 작 을 허 용 하기 위해, 직 접 적 으로 또는 하나 이상의 중앙 또는 분 산 형 제어 컴 퓨 터 를 통해, 하나 이상의 저 
어 유 닛 (1886) 에 게 데 이 터 를 제 공 하 는 센서 (1884) 을 포 함 한 다. 
조 리 대 레 벨 은, 모니터링 센 서 (1884) 및 제어 유 닛 (1886) 을 수 용 할 뿐만 아니라, 하나 이상의 로봇 xb, 손목 및 
수 의 손 가 락 의 손 (72), 서빙 조 리 대 (1306), 싱 크 (1308) 를 갖는 조 리 대 영역, 이 동 가능한 작업용 표 면 ( 도 마 / 차 
핑 보드, 등 등 ) 을 갖는 다른 조 리 대 영 역 (1310), 차콜 기 반 의 슬레이트 그 릴 (1312) 및 스토브, 쿠커, 찜기 및 
xm 비롯한 다른 요 리 용 어 플 라 이 언 스 (1314) 용 의 다목적 영 역 을 포 함 한 다. xeu 레벨 내의 모 듈 의 각 각 은, 
컴퓨터 제 어 식 us 허 용 하 기 위해, 직 접 적 으로 또는 하나 이상의 중앙 또는 분 산 형 제어 컴 퓨 터 를 통해, os 
나 이상의 제 닛 (1886) 에 게 데 이 터 를 제 공 하는 센서 유 닛 (1884) 을 포 함 한 다. 


븐 및 전 자 레 인 지 뿐만 아니라, 찜기, xc 및 그 릴 (1316), 식 기 세 척 기 (1318), 하드 
(82), 및 대형 캐비넷 볼 륨 (3=378) 을 수 용 하는데, 대형 캐비넷 볼 륨 (1320) 은 추가 


하위 레 벨 은, 통합 컨 벡 션 e 
자동화 제 어 식 재료 디스펜서 
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적인 빈 번 하게 사 용 되 는 쿠킹 및 베이킹 웨 어 뿐만 아니라 테 이 블 웨어, 플 랫 웨어, 유 텐 실 (거품기, 나이프, 등등) 
및 커 트 러 리 를 유지 및 보 관 한다. 하위 레벨 내의 모 듈 의 각 각 은, 컴퓨터 AAA 동 작 을 허 용 하기 위해, 직접적 
으로 또는 하나 이상의 중앙 또는 분 산 형 제어 컴 퓨 터 를 통해, 하나 이상의 제어 유 닛 (1886) 에 게 데 이 터 를 제공 
하는 센서 유 닛 (1884) 을 포 함 한 다 

도 84 는 , FHA 좌표 프 레 임 이 ×【 축 (1322), * 축 (1324) 및 z 축 (1326) 을 나타내게 하여, 완전히 기 구 가 구 비 된 로 
봇 식 키 친 (2000) 의 한 실 시 형 태 를 사 시 도로 묘 사 하는데, 모든 움직임 및 AAE * 축 (1322), 』》 축 (1324) 및 z% 


(1326) 내 에 서 정 의 될 것이며 원점 (0,0,0) 을 에 대해 참 조 될 것이다. 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 은 세 개의 레벨, 즉 
상위 레벨, xeu 레벨 및 하위 gue 분 할 되는데, 각 각 의 AAS, 일 체 형 으로 마 운 팅 되는 AMA 1884) 및 컴 
퓨터 제어 유 닛 (1886) 을 구 비 하는 어플라이언스 및 기 기 를 포 


상위 레 벨 은, 내장형 어플라이언스 및 기 기 에 의해 특정한 키친 기 능 을 수 행 하는 상이한 유 닛 을 갖는 다 수 의 캐 
+ 


Ju E} 

가장 단순한 레 벨 에서, 다 수 의 ANA 타 입 의 모 듈 은, 표 준 화 된 요 리 용 툴 및 유 텐 실 및 다른 요 리 용 및 서빙 
웨 어 (쿠킹, 베이킹, 플 레 이 팅 , 등 등 ) 를 보 관 하고 접 근 하기 위해 사 용 되 는 캐비넷 볼 륭 (1294), 특정한 재 료 ( 예 를 
들면, 과일 및 야채, 등 등 ) 용 의 숙성 du 캐비넷 볼 륨 (1298), 양상추 및 양 파 와 같은 아 이 템 용 의 냉장 보관 구 
역 (1300), 냉동 아 이 템 용 냉동 보관 캐비넷 볼 륨 (86), 및 다른 재료 및 잘 사 용 되 지 않는 양 념 용 의 다른 보관 
팬 트 리 구 역 (1294), 등 등 이 포 함 된다. 상위 레벨 내의 모 듈 의 각 각 은, 컴퓨터 AAA 동 작 을 허 용 하기 위해, A 
접 적 으로 또는 하나 이상의 중앙 또는 분 산 형 제어 컴 퓨 터 를 통해, 하나 이상의 제어 유 닛 (1886) 에 게 데 이 터 를 
제 공 하는 센서 유 닛 (1884) 을 포 함 한 다 


조 리 대 레 벨 은, 모니터링 센 서 (1884) 및 제어 유 닛 (1886) 을 수 용 할 뿐만 아 

다 수 의 p 손 (72), 싱크 및 전자적 수 도 꼭 지 (1308) 를 갖는 

갖는 다른 조 리 대 영 역 (1310), 차콜 기 반 의 슬 레 ㅇ 

른 요 리 용 어 플 라 이 언 스 (1314) 용 의 다목적 영 역 을 포 함 한 다 . 조 리 대 레벨 내의 x 7 

pue 허 용 하기 위해, 직 접 적 으로 또는 하나 이상의 중앙 또는 분 산 형 제어 컴 퓨 터 를 통해, 하 
닛 ( 


el 


x] 보드, == 


컴퓨터 2 


나 이상의 제 1886) 에 게 데 이 터 를 제 공 하는 센서 유 닛 (1884) 을 포 함 한 다. 

하위 레 벨 은 , 통합 컨 벡 션 오븐 및 전 자 레 인 지 뿐만 아니라, 찜기, 포 쳐 및 그 럴 (1315), 식 기 세 척 기 (1318), 하드 
자동화 AAA 재료 디 스 펜 서 (82)( 도 시 되지 않음), 및 대형 캐비넷 볼 륨 (1310) 을 수 용 하는데, 대형 캐비넷 볼륨 
(1310) 은 추가적인 빈 번 하게 사 용 되 는 쿠킹 및 베이킹 웨 어 뿐만 아니라 테 이 블 웨어, 플 랫 웨 어 , 유 텐 실 (거품기, 
나이프, 등등) 및 커 트 러 리 를 유지 및 DER 하위 레벨 내의 모 듈 의 각 각 은 , 컴퓨터 제 어 식 동 작 을 허 용 ㅎ 
기 위해, 직 접 적 으로 또는 하나 이상의 중앙 또는 분 산 형 제어 컴 퓨 터 를 통해, 하나 이상의 제어 유 닛 (1886) 에 
게 데 이 터 를 제 공 하는 센서 유 닛 (1884) 을 포 함 한 다. 


m 


E 
세 개의 레벨, 즉 상위 레벨, 조 리 대 레벨 및 하위 레 벨 로 분 할 되는데, 상위 레 
마 운 팅 된 센 서 (1884) 및 컴퓨터 제어 유 닛 (1886) 을 구 비 하는 7 
하나 이상의 커맨드 및 시각적 모니터링 디 바 이 스 (2022) 를 갖추고 있다. 


85 는 완전히 기 구 가 구 비 된 로 봇 식 키 친 (2020) 의 한 실 시 형 태 를 평 면 도 로 묘 사 한다. 표 준 화 된 로 봇 식 키 
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비 넷 타 입 의 모 듈 을 포 함 한 다. 가장 단순한 gue, 다 수 의 캐비넷 타 입 의 모 듈 은, 표 준 화 된 요 
플 레 이 팅 , 등 등 ) 를 보 관 하 고 접 근 하 기 위 히 
, 과일 및 야채, 등 등 ) 용 의 숙성 E 캐비넷 볼 륨 (1298), jn 및 양 파 와 
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c 센서 유 닛 (1884) 을 포 함 한 다. 
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대 레 벨 은, 


모 센 서 (1884) 및 제어 유 닛 (1886) 을 수 용 할 뿐 
스 (2020) 를 포 함 하 


링 
고 동시에 또한 서빙 조 리 대 (1306), 싱 크 (1308) 를 
도 마 / 차 핑 보드, 등 등 ) 을 갖는 다른 조 리 대 영 역 (1310), 차콜 기 반 의 
포 쳐 를 비롯한 다른 요 리 용 어 플 라 이 언 스 (1314) 용 의 다목적 
컴퓨터 제 어 식 동 작 을 허 용 하기 위해, 직 접 적 으로 또는 하나 이 
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통해, 하나 이상의 제어 유 닛 (1886) 에 게 데 이 터 를 제 공 하는 센서 유 닛 (1884) 을 포 함 한 다. 추가적으로, 스튜디오 
키 친 에 서 의 인간 요 리 사 뿐만 아니라 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 에 서 의 로봇 팔 또는 인간 유 저 의 시각적 동 작 을 모니 
터 렁 하기 위한 목 적 으로, 하나 이상의 시각적 커맨드 모 니 터 렁 디 바 이 스 (2022) 가 또한 조 리 대 레벨 내에 제 공 되 
는데, 이 경우, 데 이 터 는 프 로 세 싱 을 위해 하나 이상의 중앙 또는 분 산 형 컴 퓨 터 로 공 급 되고, 후 속 하는 교정 E 
는 지원 피드백 및 커 맨 드 는 디스플레이 또는 스 크 립 트 를 따르는 실 행 을 위해 로 봇 식 키 친 으로 다시 전 송 된다 


[0367] 하위 레 벨 은 , 통합 컨 벡 션 오븐 및 전 자 레 인 지 뿐만 아니라, 찜기, 포 쳐 및 그 릴 (1316), 식 기 세척 
료 디 스 펜 서 (86)( 도 시 되 지 않음), 및 대형 캐비넷 볼 륨 (1320) 을 수 용 하는데, 대형 캐비넷 볼륨 
(1320) 은 추가적인 빈 번 하게 사 용 되 는 쿠킹 및 베이킹 웨 어 뿐만 아니라 테 이 블 웨어, 플 랫 웨 어 , 유 텐 실 (거품기, 
나이프, 등등) 및 커 트 러 리 를 유지 및 보 관 한 다. 하위 레벨 내의 모 듈 의 각 각 은, 컴퓨터 제어 
으로 또는 하나 이상의 중앙 또는 ENA 제어 컴 퓨 터 를 통해, 하나 이상의 


직접적 는 
A 데 이 터 를 제 공 하는 센서 유 닛 (1884) 을 포 함 한 다. 


[0368] 도 86 은 완전히 기 구 가 구 비 된 로 봇 식 키 친 (2020) 의 한 설 시 형 태 를 사 시 도로 묘 사 한다. 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 은 
세 개의 레벨, 즉 상위 레벨, 조 리 대 레벨 및 하위 레 벨 로 분 할 되는데, 상위 레벨 및 하위 레 벨 은 일 체 형 으로 
마 운 팅 된 센 서 (1884) 및 컴퓨터 제어 유 닛 (1886) 을 구 비 하는 기기 및 어 플 라 이 언 스 를 구 비 하고, 조 리 대 레 벨 은 
하나 이상의 커맨드 및 시각적 모니터링 디 바 이 스 (2022) 를 갖추고 있다. 
[369] AA 레 벨 은, 내장형 어플라이언스 및 기 기 에 의해 특정한 키친 기 능 을 수 행 하는 상이한 유 닛 을 갖는 다 수 의 캐 
Ò 입 RyA 


비 넷 타 입 의 모 듈 을 포 함 한 다. 가장 단순한 레 벨 에서, 다 수 의 캐비넷 타 입 의 모 듈 은, 표 준 화 된 요 리 용 툴 및 유 
서빙 웨 어 (쿠킹, 베이킹, 플 레 이 팅 , 등 등 ) 를 보 관 하 고 접 근 하기 위해 사용 
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를 들면, 과일 및 야채, 등 등 ) 용 의 숙성 보관 캐비넷 볼 륨 (1298), 양상추 및 
관 구 역 (1300), 냉동 아 이 템 용 냉동 보관 캐비넷 볼 륨 86), 및 다른 재료 및 잘 사 용 되 
함 된 다. 상위 레벨 내의 모 듈 의 각 각 은, 컴퓨터 제어 
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[0370] 서 (1884) 및 제어 유 닛 (1886) 을 수 용 할 뿐만 아니라, 시각적 커맨드 모니 
어 조 


i 
또한 싱크 및 전자적 수 도 꼭 지 (1308) 를 갖는 


을 갖는 다른 조 리 대 영 역 (1310), (스마트) 차콜 기 반 의 슬 
비롯한 다른 요 리 용 어 플 라 이 언 스 (1314) 용 의 다목적 영 역 을 xg 
퓨터 제 어 식 동 작 을 허 용 하기 위해, 직 접 적 으로 또는 하나 이상의 중앙 
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링 하기 위한 목 적 으로, 하나 이상의 시각적 커맨드 모니터링 디바이 
우 , 데 이 터 는 프 로 세 싱 을 위해 하나 이상의 
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[371] 하위 레 벨 은, 통합 컨 벡 션 오븐 및 전 자 레 인 지 뿐만 아니라, 찜기, A 및 그 릴 (1316), 식 기 세 척 기 (1318), 하드 

어 식 재료 디 스 펜 서 (86)( 도 시 되지 않음), 및 대형 캐비넷 볼 륨 (1309) 을 수 용 하는데, 대형 캐비넷 볼륨 
1309) 은 추가적인 빈 번 하게 사 용 되 는 쿠킹 및 베이킹 웨 어 뿐만 아니라 테 이 블 웨어, 플 랫 웨 
유지 및 보 관 한다. 하위 레벨 내의 모 듈 의 각 각 은, 컴퓨터 제 어 식 동작 
는 분 산 형 제어 컴 퓨 터 를 통해, 하나 이상의 제어 유 닛 (376) 에 게 


[03721 도 873 는 표 준 화 된 로 봇 식 키 친 (48) 의 다른 실 시 형 태 를 묘 사 한 다. 로 봇 식 요 리 용 (소프트웨어) 엔 진 (56) 및 A 
시피 스크립트 데이터 및 센서류 곡 선 과 파라미터 데이터 파 일 을 저 장 하기 위한 메모리 모 듈 (102) 을 실 행 하 는 
컴 퓨 터 (16) 는 uas 외부 디 바 이 스 와 인 터 페 이 싱 한다. 이들 외부 디 바 이 스 는, 기 구 가 구 비 된 로 봇 식 키친 
(20300, 기 구 가 구 비 된 서빙 스 테 이 션 (2032), 기 구 가 구 비 된 세척 및 클리닝 스 테 이 션 (2034), 기 구 가 구 비 된 F 
웨 어 (2036), AFAA 의해 모 니 터 렁 되며 컴퓨터 제 어 가능한 요 리 용 어 플 라 이 언 스 (2038), 특수 목 적 의 툴 및 유 
텐 실 (2040), 자 동 화 된 선반 스 테 이 션 (2042), 기 구 가 구 비 된 보관 스 테 이 션 (2044), 재료 검색 스 테 이 션 (2046), 
유저 콘솔 인 터 페 이 스 (2048), 듀얼 로봇 팔 (70), 재 료 를 분 배 하 는 자동화 모 듈 (82), 요리사 기 록 용 디바이스 
(2050) 를 포 함 하지만, 그러나 이 들 로 제 한 되 지 는 않는다. 
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87bi- E^ 키친 요 리 용 시 스 템 (2060) 의 하 나 의 실 시 형 태 를 평 면 도 로 묘 사 하 는데, 이 경우 
13 


5 요 
는 oXA AX (home-cook user; 60) 는 다 수 의 (여기서는 A 개로 도 시 됨 ) 측 면 으 로부터 다양한 egg 스 테 이 션 어 
접 근 할 수 있다. 중앙 보관 스 테 이 션 (2062) 은 최 적 의 신 선 도 를 위해 상이한 온 도 ( 냉 장 / 냉 동 ) 에 서 유 지 되는 다양 
한 음식 아 이 템 에 대한 상이한 보관 영 역 을 제 공 하 고, 모든 면 에 서 의 접 근 을 허 용 한 다. dde] 실 시 형 태의 RA 
각형 배 치 의 mum 따라서, 요 리 사 (49) 또는 유 저 (60) 는 모 듈 을 이 용 하 여 다양한 요리 영 역 에 접 근 할 수 있는 
모 듈 은, 레 시 피 에 맞추어 배 치 하 고 프 로 세 스 를 감 독 하 기 위한 유 저 / 요 리사 콘 솔 (2064), 스캐너, 카메라 및 
포 함 하는 재료 접근 스 테 이 션 (2066), AAAI 웨 어 / 테 이 블 웨 어 용 자동 선반 

Ó 


o 
Hox A 

싱크 및 47437] 유 닛 으로 구 성 되는 세척 및 클리닝 스 테 이 션 (2070), 음식 또는 A 
$ E 


Ò 
수 툴 및 유 텐 실 스 테 이 션 (2072), 


스 테 이 션 (2076) 을 포 함 하지만, 그러나 이 들 로 제 한 되 지 는 않으며, 요 리 용 어플라이언스 스 테 이 션 (2076) 은 , 
탈수기, 등 등 을 포 함 하지만, 그러나 이 들 로 pen 


도 876 는 로 봇 식 키 친 (48) 의 동일한 실 시 형 태 의 사 시 도 를 묘 사 하는데, 요 리 사 (49) 또는 유 저 (60) 가 적어도 d 
개의 상이한 측 면 으로부터 다 수 의 요 리 용 스테이션 및 기 기 에 접 근 하는 것을 허 용 한다. 중앙 보관 스테이션 
(2062) 은 최 적 의 신 선 도 를 위해 상이한 온 도 ( 냉 장 / 냉 동 ) 에 서 유 지 되는 다양한 음식 아 이 템 에 대한 상이한 보관 
영 역 을 제 공 하고, 모든 면 에 서 의 접 근 을 허 용 하며, 높은 레 벨 에 위 치 된다. SAAMAA 웨 어 / 테 이 블 웨 어 에 대 
한 자동 선반 스 테 이 션 (2068) 은 중앙 n 

| 


xk 스 테 이 션 (2062) 아 래 의 중앙 AAA 위 치 된다. 하위 레 벨 에서, 요 
용 스테이션 및 기 기 의 배 치 물 이 위 치 되는데, 그 배 치 물 은, 레 시 피 에 맞추어 배 치 하고 

한 유 저 / 요 리사 콘 솔 (2064), 스캐너, 카메라 및 다른 재료 특 성 묘 사 시스템 
(2060), AA/AAA 웨 어 / 테 이 블 웨 어 용 자동 선반 스 테 이 션 (2068), 적어도 
성 되 는 세척 및 클리닝 스 테 이 션 (2070), 음식 또는 재료 준 비 에서 사 용 되 는 특 
수 화 된 Ee] 대한 특수 툴 및 유 텐 실 스 테 이 션 (2072), 서 빙 된 요 리 를 따뜻하게 하거나 차갑게 하기 위한 워 
ZHlel4warming station; 2076), 및 요 리 용 어플라이언스 스 테 이 션 (2076) 을 포 함 하지만, 그러나 이 들 로 제 
되 지 는 않으며, 요 리 용 어플라이언스 스 테 이 션 (2076) 은 , 오븐, 스토브, 그릴, 찜기 
더, 탈수기, 등 등 을 포 함 하지만, 그러나 이 들 로 제 한 되 지 는 않는다. 


o 


프 로 세 스 를 감 독 하기 위 
포 함 하는 재료 접근 스테이션 


포 = 
la 및 식 기 세척기 유 닛 으로 F 


도 88 은 , 로 봇 식 인간 에뮬레이터 전자적 지적 재산 라 이 브 러 리 (2100) 를 예 시 하 는 블 록 도 이 다. 로 봇 식 인간 어 
율 레이터 전자 IP 라 이 브 러 리 (2100) 는 , 인 간 의 특정한 스킬 세 트 를 복 제 하 는 수 단 으 로서 로봇 장 치 가 사 용 되 는 
다양한 개 념 을 포 괄 한다. 보다 구 체 적 으 로 는, 로봇 손 (70) 및 로봇 팔 (72) 의 쌍 을 포 함 하 는 로봇 장 치 는 특정한 
인간 스 킬 의 세 트 를 복 제 하도록 기 능 한다. 몇몇 방 식 에서, 인 간 으 로 부 터 의 지 능 으 로 의 이 동 은, 인 간 의 손 의 ^ 
용 을 통해 캡 쳐 될 수 있고; 그 다음, 로봇 장 치 는 동일한 결 과 를 획 득 함에 있어서 기 록 된 움 직 임 의 정확한 움직 
임을 복 제 한다. 로 봇 식 인간 에뮬레이터 전자 P 라 이 브 러 리 (2100) 는 , 로 봇 식 인간 요리 스킬 복제 엔진 


a 
painting-skill replication engine; 2102), 로 봇 식 인간 음악 악기 스킬 복제 MX (robotic human-musical- 
instrument-skill replication engine; 2102), 로 봇 식 인간 간 호 업무 케어 스킬 복제 MX (robotic human- 
nursing-care-skill replication engine; 2104), 로 봇 식 인간 감정 인식 엔 진 (robotic human-emotion 
recognizing engine; 2106), 로 봇 식 인간 지능 복제 Mz (robotic human-intelligence replication engine; 
2108), 입 / 출 력 모 듈 (2110), 및 통신 모 듈 (2112) 를 포 함 한 다. 로 봇 식 인간 감정 인식 엔 진 (1358) 은 도 90, 도 
91, 도 92 및 도 92e] 관 련 하 여 더 설 명 된다. 


도 89 는 , 버 스 (2120) 를 통해 애플리케이션 블 록 에 커플 레 이 닝 블 록 을 포 함 하 는 로 봇 식 인간 감정 인식 
(또는 응답) 엔 진 (2106) 이 다. 트레이닝 블 A 


X (human input stimuli module; 2122), 4l 
^| &€(2124), (입력 자 극 에 대한) 인간 감정 응답 주 
si 


(21300, 및 학습 머신 모 듈 (2132) 를 포 함 한 다. 애플리케이션 블 록 은 입력 분석 모 듈 (2134), 센서 XES6), 
응답 생성 모 듈 (2138), 및 피드백 조정 모 듈 (2140) 을 포 함 한 다 


도 90 은 로 봇 식 인간 감정 시 스 템 (2150) 의 프로세스 및 논리 플 로 우 를 
1) 에 서 , (소프트웨어) 엔 진 은, 주변 환 경 으 로 부 터 의 시력, 청 각 적 피드백, 촉각 및 후각 센서 데 이 터 를 포 함 해 
AL 인 간 의 감 각 과 비슷한 센서류 입력 


을 다양한 소 스 로 부터 수 신 한 다. 결정 단 계 (2152) 에 서 , 모션 반 사 (00110 ㅁ 
어 , 반사 모 션 (ref1ex motion)(2153) 9. 나 타 나 거나, 또는, 반 
, 단 계 (2154) 가 실 행 되 고, 단 계 (2154) 에 서는, 특정 입력 정보 또는 패턴 또는 그 


[0378] 


[0379] 


[0380] 
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저 장 되어 있는 에 기 초 하여 인 식 되고, 인 석 된 정보 또는 패턴 또는 그 조합 
} 적 또는 심 볼 적 표 현 으로 변 환 된다. 추상적 및 / 또 는 심 볼 적 정 보 는, du 기 반 일 수 
P d 다 p 모 


| 의 그리고 미리 정 의 된 거동 


H qr p 
do # x 
원 
요 


된다. ua 는 , 델 에 기 초 하여 
모션 리 액 션 (2157) 이 관 련 되어야 하 는 지 의 여 부 를 결 정 하고, 만약 아니라면, 단 계 (12158) 는 AAAA 않는다. 
그 다음, 단계 2158 에 서 , 추상적 및 / 또 는 심 볼 적 dui 내부 메 모 리 로부터 제 공 되 는 JAS 가지고 감정 및 F 
= 리 액션 거동 루 프 의 다른 계 충 을 통해 프 로 세 싱 되 는데, 감정 및 무드 리 액션 거동 루 프 는 학 습 을 통해 형성 
될 수 있다. 감 정 은, 설 명 될 수 있는 메커니즘, 및 ( 예 를 들면, 진짜 ag 예 의 적 미소 사 이 를 구 별 짓 기 위 히 
미 소 가 얼마나 빨리 형 성 되고 미 소 가 얼마나 오래 지 속 되 는 지 의 얼굴 표 정 을 캡 쳐 하는 것에 의해, 또는 스피커 
의 음성 (vocal quality)el] 기 초 하여 감 정 을 검 출 하는 것에 의해, 이 경우 컴 퓨 터 는 목 소 리 의 피치, 에너 
및 볼 륨 뿐 만 아니라, 한 순 간 에서 다음 순 간 까 지 의 볼륨 및 피 치 에 서 의 동 요 (11001 ㅁ 048[107) 를 측 정 함 ) 측 정 되고 
분 석 될 수 있는 $Rquantity) £ 가지고, 수학적 형 식 론 으로 분 류 되 고 로 봇 에 게 프 로 그 래 밍 된 다. 따라서, 감정 
표 현 에 대한 소 정 의 식 별 가 능 하 고 측 정 가능한 메 트 릭 이 존재할 것인데, 이 경우, 동 물 의 거동 또는 인 간 이 말하 
는 또는 노 래 하는 사 운 드 에 서 의 이들 메 트 릭 은 식 별 가 능 하 고 측 정 가능한 관련 감정 속 성 을 가질 것이다. 이들 
식 별 가 능 하 고 측 정 가능한 메 트 릭 에 기 초 하 여 , 감정 엔 진 은, 어떤 거 동 에 관 련 될지, 사전 학 습 되었는지 또는 신 
TE 학 습 되 었 는 지 의 여 부 에 관한 결 정 (2159) 을 할 수 있다. 관련된 또는 실 행 된 거동 및 그 유효 결 과 는 메모 
리 에 서 엽 데 이 트 되 고 경 


성격 및 자연적 거동 데 이 터 베 이 스 (66067160406 personality and natural behavior 
속 되는 단 계 (2161) 에 서 , 경험 개성 데 이 터 는 더욱 인간 고 유 의 정 보 로 
보는 그 또는 그 녀 가 TAA 또는 결 과 적 으로 나타나는 모 션 (2162) 을 


도 918 내지 도 916 는 , 사 람 의 감정 프 로 파 일 을, 호르몬, 페로몬 및 다른 것을 사 용 하여 감정 프 로 파 일 의 모집 
ue] 비 교 하 는 프 로 세 스 (2180) 를 예 시 하 는 흐 름 도 이다. 도 olaic 감정 프로파일 적 용 의 프 로 세 스 (2182) 를 설명 
하는데, 여기서, 사 람 의 감정 파 라 미 터 는 유 저 의 일반적인 프 로 파 일 (2184) 로 부터 모니터링 및 추 출 되고, 자극 
입 력 에 기 초 하여, 파라미터 값 은 구 획 된 타임 
유사한 조건 하에서 현 존 하는 더 큰 그 룹 에 대한 4 
데 이 터 베 이 스 에 서 의 현 존 하 는 그룹 사 이 에 서 의 일반적인 
정 의 된 조건 하에서의 사 람 의 감정 파 라 미 터 를 모 니 터 렁 하는 것에 의해: 자극 입 력 을 통해, e 파라미터 a 
은 베 이 스 라 인 으 로부터, 타 임 라 인의 구 획 으로부터 유 도 되는 현 재 의 평균 값 으로 변한다. 유 저 의 데 이 터 는, 동일 
한 감정 프로파일 또는 조건 하에서 i 그 룹 에 대해 획 득 되는 현 존 하는 프 로 파 일 에 비 교 되고, 그 룹 해 저 
(degrouping) 프 로 세 스 를 통해 감정 및 감정 강도 레 벨 이 결정될 수 있다. 99 잠 재 적 인 애 플 리 케 이 션 은, 로봇 
동반자, 데이트 서비스, 경멸 감지, 제품 시장 수용, 아 이 의 치료 중 통증, 이러닝, 자 폐 증 을 갖는 아이 
한다. 단계 2186 에 서 , 하나 이상의 기준 파 라 미 터 에 기초한 제 1 레 벨 의 그 룹 해 제 ( 예 를 들면, 동일한 감 
미 터 를 갖는 사 람 들 의 속 도 에 기초한 그 룹 해 제). 프 로 세 스 는, 도 923 에 서 도 시 되 는 바와 같이, 감 
미터 비 교 의 추가 단 계 로의 감정 파라미터 그 룹 해 제 및 분 리 를 계 속 하는데, 감정 파라미터 비 교 의 추가 단 계 는 , 
페 로 몬 의 세트, 미세 7H(micro-expression)9] 세 트 (2223), 사 람 의 심 박 수 (heart( rate) 및 발 한 작 용 
(perspiration)(2225), 팽 창 (2226), HAA 반사적 움 직 임 (0bserved reflexive movement; 2229), 전체적 
인 체 온 의 인 식 (2224), 및 AJA 상 황 적 YY (perceived situational pressure) 또는 반사 움 직 임 (2229) 에 의 
해 표 현 되 는 연 속 된 레 벨 을 포 함 할 수 있다. 그 다음, 그 룹 해 제 된 감정 파 라 미 터 는 비 교 의 mE 위한 유사한 
를 결 정 하 기 위해 사 용 된다. AHAA 실 시 형 태 에서, 그 룹 해 제 프 로 세 스 는, 예 시 되 는 바 
와 같이, 제 2 의 하나 이상의 기준 파 라 미 터 에 기 초 하여 제 2 레 벨 의 그 룹 해 제 (2187) 로 , 그리고 제 3 의 하나 이상 
의 기준 파 라 미 터 에 기 초 하여 제 3 레 벨 의 그 룹 해 제 (2188) 로 더 개 선 될 수 있다. 
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Ibi, 모두 개 까 지 의 실제 감 정 으로 이어지는, 화 냄 (84867) 과 같은 순간 감 정 (1820), 두 려 움 (1687) 과 같은 
감 정 (1821) 과 같은 모든 개 개 의 감정 그 룹 화 를 묘 사 한다. 그 다음, 다음 단 계 (1823) 은 각 각 의 그 룹 의 관련 
들 ) 을 관련 감정 프로파일 데 이 터 에 따라 계 산 하는데, 감정 상 태 의 강도 

레 벨 의 평 가 (1824) 는 그 후 엔 진 이 적절한 액 션 (1825) 을 결 정 하는 것을 허 용 한 다. 


도 916 는 대규모 그룹 감정 프로파일 전개 및 학 습 (24265 group emotional profile development and learning) 


의 자 동 화 된 프 로 세 스 (1830) 를 묘 사 한다. 프 로 세 스 는, 프 로 파 일 / 파 라 미 터 데이터 변 경 (1832) 의 관련된 품질 A 
크 와 함께, 신 규 의 다중 소스 감정 프로파일 및 상태 입 력 을 다양한 소 스 (1831) 로 부터 수 신 하는 것을 수 반 한다 
복 수 의 감정 프로파일 데 이 터 는 단 계 (1833) 에 서 저 장 되고, 다 수 의 머신 학습 기 술 (1835) 을 사 용 하여, 3 


y 4 
로 파 일 및 데이터 세 트 를, 중앙 데 이 터 베 이 스 에 매 칭 (서브) 세 트 를 갖는 다양한 그 룹 으 로 분석 및 분 류 하 } 
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JE 


3.3: (1834)7] 실 행 된다. 


호 르 몬 의 세트, 페 로 몬 의 세트, 및 다른 주요 파 라 미 터 를 모 니 터 링 하는 것에 의해 사람 
감 ecu 3-41 (2220) - 예 시 하는 ~ 사 람 의 감정 상 태 는 , 내부 및 / 또 는 외부 자극 
조건 하에서, 사 람 의 생 리 학 적 징 후 (phy¥s5101081 ㄷ a1 sig) 모 니 터 렁 하고 분 석 하는 것 

학적 징 후 가 소 정 의 타 임 라 인 에 걸쳐 어떻게 변 하 는 지를 평 가 하 는 것에 의해 검 출 될 수 있다. 그룹화 
로 세 스 의 하 나 의 실 시 형 태 는 하나 이상의 기준 파 라 미 터 에 기 초 한 다 ( 예 를 들면, 동일한 감정 파 라 미 터 를 
람 들의 변화 속 도 에 기초한 그 룹 해 제). 
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쳐 의 세 트 가 벡 터 로서 표 현 되는 Ou, X2, Xs ''', WOL yb 감정 상 태 를 나타내면, 감정 


적인 형 태 는 다 음 과 같다: 


= arg min 
yang È 


E 


[i -Sia peni 


는 경 , 논리적 회 귀 변 수 (10815110 regressor), 또는 머신 학습 
명 되는 다른 통계적 분 류 기 이 다. 제 1 항 은 경험적 에 러 ( 블 류 기를 트 레 이 닝 시키는 동안 deu 
o 


소 망 의 결 과 를 산 출 하는 가장 간단한 함수 및 그 힘 수 에 대한 파라미터 [의 AEE 


대 


추가적으로, 감정 상 태 를 예 측 하는 것에 대해 어떤 페로몬 또는 다른 피 쳐 가 가장 큰 차 이 를 만 드 는 지 (가장 
} 기 위해, 액티브 학습 기 준 이 추 가 될 수 있는데, 일반적 
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여기서 Ｌ 은 "손실 함 수 " 이 고, {는 이전 식 에 서 와 동일한 통계적 분 류 기 이 고, $ 햇 은 기 지 의 결 과 이다. 신 규 의 s) 
켜 의 추 가 에 의해 통계적 분 류 기가 더 좋게 수 행 하 는 지 (더 작은 손실 함 수 ) 의 여 부 를 측 정 하고, 만약 그렇다면 
신규 피 쳐 를 유 지 하고, 그렇 


지 않다면 유 지 하지 않는다. 
시 간 에 걸쳐 진 화 하는 파라미터, 값 및 양은 평 가 되어 
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축 하 기 위해서는 측 정 되어야 하는 아 홈 개의 주요한 생 리 학 적 징후 파 라 미 터 가 존재 
한다: (1) 내 부 적 으로 분 비 되 며 소 정 의 효 과 를 야 기 하 는 다양한 생 화 학 적 경 로 를 트 리 거 하는 호 르 몬 의 세트 
(2221), 예 를 들면, 아드레날린 및 인 숄 린이 호 르 몬 이 다, (2) 외 부 적 으 로 분 비 되며, 다른 사 람 에 게 유사한 방식 
으로 영 향 을 미치는 페 로 몬 (2222) 의 세트, 예 를 들면, 안 드 로 스 테 놀 (800708516001), 안 드 로 스 테 논 (androst enone) 
및 안 드 로 스 타 디 에 논 (androstadienone), (3) 경 험 된 감 정 에 따라 인 간 에 의해 나 타 내 어 지 는 짧고 비 자 발 적 인 얼 
굴 ERA 미세 표 정 (2223), (4) 심 박 수 (2224) 또는, 예 를 들면, 사 람 의 심 박 수 가 증 가 할 때 의 심장 박 동 (heart 
beat), (5) 맘 (2225)( 예 를 들면, 닭 살 (60056 bump)), 예 를 들면, 얼굴 홍조 및 손 에 Ho] 차는 것 및 흥 분 되 거 
나 또는 신 경 질 적인 상 태 에 있는 것, (6) 동공 팽 창 (2226)( 및 홍채 근 육 (1716 sphincter), HWZ (biliary 
muscle)), 예 를 들면 두 려 움 의 느 낌 에 응 답 한 짧은 시간 동 안 의 동공 팽창, (7) 반사 x 

movement )(v7), 이것은, 외부 자 극 에 대한 반 응 으로서, 척 수 궁 (601001 870) 에 의해 주로 제 어 되는 움 직 임 / 액 션 
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(0 


] 며 , 예 를 들면, 하악 경련 반 사 (jaw jerk reflex), (8) 체 온 (2228), (9) 혈 압 (2229). 이들 파 라 미 터 가 소정 
의 시 간 (2231) 에 걸쳐 어떻게 변 하 는 지 에 관한 분 석 (2230) 은 사 람 의 감정 상태 및 프 로 파 일 을 나타낼 수도 


있다. 


도 9206 는 로 봇 (1590) 이 사 람 의 감정 거 동 에 관하여 평 가 하고 학 습 하는 것을 예 시 하는 블 록 도 이다. 파라미터 ox 
독 치는 분 석 되 고 (2240), 내부 자 극 (2242) 및 / 또 는 외부 자 극 (2244) 을 갖는 감정 및 / 또 는 비 감정 반 응 으로 나누 
어 지 는데, 예 를 들면, 동공 빛 반 사 는 척 수 (601081 0070) 의 수 준 에만 있고, 동공 사 이 즈 는 사 람 이 화 나 거나, ob 
프 거나, 사 랑 에 빠질 때 변할 수 있지만, 반면 비 자 발 적 인 반 응 은 일 반 적 으로 뇌 를 또한 수 반 한다. 중 추 신경계 

사 용 은 동 공 의 팽 창 을 야기 


(central nervous system) 자 극 제 약물 및 몇몇 환각 약 물 (hallucinogenic drug)9] 


도 99 은 , 사 람 의 감정 프 로 파 일 을 검출 및 기 록 하기 위해 사 람 에게 이 식 되 는 포트 디 바 이 스 (2230) 를 예 시 하는 
블 록 도 이 다. 생 리 학 적 징후 변 화 를 측 정 할 때, 사 람 은 감 정 의 변 화 가 시작한 시 간 에 제 1 태 그 를 갖는 버 튼 을 누 
르고 감정 변 화 가 종 료 한 때 a 태 그 를 갖는 버 튼 을 다시 터 치 하는 것에 의해 일정 시간 기간 동안 감정 프로 
파 일 을 모 니 터 링 하고 기 록 할 수 있다. 이 프 로 세 스 는, 감정 파 라 미 터 에 서 의 변 화 에 기 초 하여, 컴 퓨 터 가 사 람 의 
감정 프 로 파 일 을 평 가 하고 학 습 하는 것을 가 능 하 게 한다. 대 규 모 의 유 저 로부터 수 집 되는 데 이 터 / 정 보를 이용 
ej, 컴 퓨 터 는 각 각 의 감 정 과 관 련 되는 모든 변 화 를 분 류 하고, 특정한 감정 특 성 에 기 인 하는 것으로 할 수 있는 
유 의 하고 특정한 파라미터 변 화 를 수 학 적 으로 발 견 한다 


| 적 파 라 미 터 는, 
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i 변 그 
Ja 싸 이 클 을 개 시 하 고 한 주 내에 네 개의 타 임 라 인 을 생 성 하며, 


은 wp 개의 수동 A 사림 
같이, 제 1 싸 이 클 은 그가 시 작 을 태 그 한 시 간 으로부터 그가 종 료 를 태 그 한 시 간 까지 2.8 시 간 지 속 한다. 제 3 싸 
이 클 은 2 시 간 동안 지 속 하고, 제 3 싸 이 클 은 0.8 시 간 동안 지 속 하고, 제 4 싸 이 클 은 1.6 시 간 동안 지 속 한다 

도 MaE 로 봇 식 인간 지능 엔 진 (2250) 을 묘 사 한다. 복제 엔 진 (1360) 에 는, 트레이닝 블록 및 애플리케이션 블록 
을 포 함 하는 두 개의 메인 블 록 이 존 재 하는데, 그 양 자 는, 공 통 의 모 들간 통신 버 스 (72) 를 통해 서로 모두 인터 
커 넥 트 되는 다 수 의 추가적인 모 들을 포 함 한 다. 인간 지능 엔 진 의 트레이닝 블 록 은, 센서 입력 모 듈 (1404), 인간 
입력 자극 모 듈 (1402), 입력 자 극 에 반 응 하는 인간 지능 응답 모 듈 (1420), 지능 응답 기 록 용 모 듈 (1423), 품질 
체크 모 듈 (1410) 및 학습 머신 모 듈 (1413) 를 포 함 하지만, 그러나 이 들 로 제 한 되 지 는 않는 추가 모 듈 을 
포 함 한 다. 인간 지능 엔 진 의 애플리케이션 블 록 은, 입력 분석 모 듈 (1414), 센서 입력 모 듈 (1404), 응 담 생성 x 
들 (1416), 및 피드백 조정 모 듈 (1418) 을 포 함 하지만, 이 들 로 제 한 되 지 는 않는 추가 모 델 을 포 함 한 다 
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[> 
pus 


도 bE x XA] 인간 지능 시 스 템 (1136) 의 아 키 텍 쳐 를 묘 사 한 
a 양 자 로 분 리 된다. 양 자 의 모 듈 은 감 

(1538) 및 모 델 링 된 모션 데 이 터 (1539) 를 공 유 한다. 
에 인 터 커 넥 트 된 지식 데 이 터 베 이 스 (1531) 를 나타내는 모 듈 을 포 함 하지만 이 
습 모 듈 (1535) 을 통해 업 데 이 트 된다. 현 존 하는 지스 - 
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존 하는 지 식 (1533) 은 자 동 화 된 분석 및 추론 모듈 | Au 인간 스킬 실 
부터 감 지 용 피드백 데 이 터 (1482) 를 수 신 하고, 양 자 는 또한 정 보 를 학습 모 듈 (1535) 로 공 급 한다. 인간 스킬 A 
행 모 듈 은, 피 드 백 (시각적 및 JAAA 다 수 의 수 스 를 수 집 하여 프 로 세 싱 하는 것에 자 신 의 제어 신 호 의 기 초 를 
두는 제어 모 듈 (1138) 뿐 만 아니라, 표 준 화 된 기기, X 및 액 세 서 리 를 활 용 하는 모 듈 (1541) 양 자 로 이루어진다. 

도 958 는 로 봇 식 페인팅 시 스 템 (1440) 에 대한 아 키 텍 쳐 를 묘 사 한다. 단일 단 위 의 구매 또는 구독 단 위 의 지불 
기 반 에 기 초 하여, 로 봇 식 페 인 팅 을 위한 소프트웨어 프로그램 파일 또는 애 플 리 케 이 션 이 스튜디오 로봇 페인팅 
시 스 템 (1441) 으 로부터 상업적 로봇 페인팅 시 스 템 (1445) 으 로 전 달 되는 것을 허 용 하도록 통 신 적 으 로 연 결 되는 
(1444), 스튜디오 로 봇 식 페인팅 시 스 템 (1441) 및 상업적 로봇 페인팅 시 스 템 (1445) 양 자 가 이 시 스 템 에 포 함 된 
다. 스튜디오 로봇 페인팅 시 스 템 (1441) 은 (인간) 페인팅 아 티 스 트 (1443) 및 컴 퓨 터 (1443) 로 구 성 되는데, 컴퓨 
터 (1443) 는 , 모션 및 액션 감 지 용 디바이스 및 아 티 스 트 의 움직임 및 프 로 세 스 를 캡쳐 및 기 록 하고 관련된 소프 
트 웨 어 페인팅 파 일 을 메 모 리 (1380) 에 저 장 하는 페인팅 프레임 캡쳐 센 서 에 인 터 페 이 싱 된다. 상업적 로봇 페인 
팅 시 스 템 (1445) 은 , 시뮬레이션 모 듈 의 캘 리 브 레 이 팅 하는 목 적 을 위한 시각적 피 드 백 과 함께 소프트웨어 페인팅 
파일 또는 애 플 리 케 이 션 에 따라 페인팅 아 티 스 트 (1442) 의 움 직 임 을 재 현 하도록 로봇 팔 과 인 터 페 이 싱 하여 제어 
할 수 있는 로 봇 식 페인팅 엔 진 을 갖는 컴 퓨 터 (1447) 및 유 저 (1446) 로 구 성 된 다. 
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도 bE 로봇 페인팅 시스템 아 키 텍 쳐 (1430) 를 묘 사 한다. 아 키 텍 쳐 는, 모션 감 지 용 입력 디바이스 및 터치 x 
레 임 (1424) 을 포 함 하지만 이 들 로 제 한 되 지 는 않는 컴 퓨 터 (1420); 이 젤 (1426), 세 척 용 싱 크 (1427), 아트 EZ 
(art horse; 1428), 보관 캐 비 넷 (1429) 및 재료 컨 테 이 너 (1430)( 페 인트, 솔 벤트, 등 등 ) 를 포 함 하 

업 스 테 이 션 (1425) 뿐 만 아니라; 표 준 화 된 툴 및 액 세 서 리 (브러시, 페인트 등 등 )(1431); 시각적 입 
(카메라, 등 등 )(1432); 및 하나 이상의 로봇 팔 (1433) 을 포 함 한 다. 


컴퓨터 모 듈 (1420) 은 , 페인팅 움직임 에 뮬 레 이 터 (1422), 페인팅 실행 프 로 세 스 의 시각적 피 드 백 에 기 
용 하 는 페인팅 제어 모 듈 (1421), 페인팅 실행 프로그램 파 일 을 저 장 하 는 메모리 모 듈 (1380), 적절한 
의 선택 및 사 용 법 을 학 습 하기 위한 알 고 리 즘 (1423) 뿐 만 아니라 확장 시뮬레이션 평가 및 캘 리 브 러 
(1378) 에 인 터 페 이 싱 되는 로 봇 식 페인팅 엔 진 (1352) 을 포 함 하는 그러나 이 것 으로 제 한 되 지는 않는 모듈 
한다. 


X 


ej 실행 커 맨 드 를 생 성 하 는 실행 프로시져 모 듈 (1382), 표 준 화 된 페인팅 파 라 미 터 를 x 
모 듈 (1388), 및 (출력) 품질 체 크 용 모 듈 (1378) 을 포 함 하 는 그러나 이 들 로 제 한 되 지 는 않는 추가 모 듈 을 포 
는데, 이들 모 두 는 소프트웨어 메 인 티 넌 스 모 듈 (1386) 에 의해 감 독 된 다. 


아트 플랫폼 표 준 화 의 하 나 의 실 시 형 태 가 다 음 과 같이 정 의 된다. 먼저, 아트 플 랫 폼 에서 임 의 의 종 류 의 아트 x 


도 95 는 로 봇 식 인간 페인팅 스킬 복제 엔 진 (1352) 을 묘 사 한다. 복제 엔 진 (1352) 에 는, 공통 모 듈 간 통신 버스 
(72) 를 통해 서로 모두 인 터 커 넥 트 된 다 수 의 추가적인 모 듈 이 존 재 한다. 복제 엔 진 은, 입력 모 듈 (1370), 페인트 
움직임 기 록 용 모 듈 (1372), 보 조 / 추 가 센서류 데이터 기 록 용 모 듈 (1376), 페인팅 움직임 프로그래밍 모듈 
(1374), 소프트웨어 실행 프로시져 프로그램 파 일 을 포 함 하는 메모리 모 듈 (1380), 기 록 된 센서 데 이 터 에 기 초 하 
J 포함 출 
함 


(브러시, 페인트, 캔버스 등 등 ) 의 표 준 화 된 위치 및 방 위 (※2). 두 AAZ, 각 각 의 플 랫 폼 에 서 의 표 준 화 된 동작 
볼륨 치수 및 아키텍쳐. 세 번 째 로 , 각 각 의 아트 플 랫 폼 에 서 의 표 준 화 된 아트 툴 세트. d] 번 째 로, 각 각 의 아트 
플 랫 폼 에 서 의 조 작 의 라 이 브 러 리 를 갖는 표 준 화 된 로봇 팔 및 손 . 다섯 번 째 로, 각 각 의 아트 플 랫 폼 에 서 의 페인 
팅 기 록 과 실행 추적 및 품질 체 크 를 위한 동적 3 차 원 비 전 을 생 성 하 기 위한 표 준 화 된 3 차 원 비전 디바이스. 여 
^ 번 째 로, 특정한 페인팅 실행 동안 모든 사 용 하는 페 인 트 의 표 준 화 된 타 입 / 생 산 자 / 마 크 . 일곱 번 째 로 , 특정한 
페인팅 실행 동 안 의 캔 버 스 의 표 준 화 된 타 입 / 생 산 자 / 마 크 / 사 이즈. 

표 준 화 된 아트 플 랫 폼 을 가지는 하 나 의 주요 목 적 은, AA AAN painter) 의해 AJAI 나중에 로 봇 식 
아트 플 랫 폼 에 의해 복 제 되는 페인팅 프 로 세 스 의 동일한 결 과 ( 즉 , 동일한 페 인 팅 ) 를 달 성 하 는 것이다. 표 준 화 된 
아트 플 랫 폼 을 사 용 함 에 있어서 강 조 할 여러 주요 포 인 트 는 : (1) 페 인 터 와 자동 ERY 실 행 의 동일한 타 임 라인 
( 조 작 의 동일한 시 퀸스, 각 각 의 조 작 의 동일한 시작 및 종료 시간, 조작 사 이 에서 오 브 젝 트 를 이 동 시 키 는 동일 
한 속 도 ) 을 가지는 것; 및 (2) 페인팅 프로세스 동안 각 각 의 조작 이후 임 의 의 실패 결 과 를 방 지 하기 위해 품질 
체 크 (38 비전, 센 서 ) 가 존 재 하는 것이다. 따라서, 페 인 팅 이 표 준 화 된 아트 플 랫 폼 에서 행 해 지 면 , 동일한 결 과 를 
가지지 않는 위 험 성 은 감 소 된다. 표 준 화 되지 않은 아트 플 랫 폼 이 사 용 되 면 , 이것은 동일한 결 과 를 가지지 않는 
( 즉 , 동일한 페 인 팅 을 가지지 않는) 위 험 성 을 증 가 시킬 것인데, 그 이 유 는 페 인 팅 이 페인터 스 튜 디 오 에서 로봇 
A 아트 플 랫 폼 에 서 와 동일한 아트 ERE 가지고, 동일한 페인트 툴 을 가지고 또는 동일한 캔 버 스 를 가지고 동일 
한 볼 륨 에 서 실 행 되지 않을 때 조정 알 고 리 즘 이 필 요 로 될 수도 있기 seu 

도 968 는 스튜디오 페인팅 시스템 및 프로그램 상업화 프 로 세 스 (1450) 를 묘 사 한다. 제 1 단 계 (1451) 는 , 인간 페 
인 팅 아 티 스 트 가 스튜디오 로봇 페인팅 시 스 템 에서 생 성 될 아 트 워 크 (370005) 에 관한 결 정 을 하는 것인데, 
주제, 구성, 미디어, E 및 기기 등 등 과 같은 토 픽 에 관해 결 정 하 는 것을 포 함 한 다 . 아 티 스 트 는 단 계 (1452) 에 서 
IRA 페인팅 엔 진 으로 이러한 모든 데 이 터 를 입 력 하고, 그 후, 단 계 (1453) 에 서 , 아 티 스 트 는 표 준 화 된 작업 스 

u u 


단계 
테이션, 툴 과 기기 및 액 세 서 리 와 재 료 뿐만 아니라, 셋업 프 로 시 저 에 서 필 요 로 되고 설 명 되는 모션 및 시각적 
e 를 셋 업 한다. 아 티 스 트 는 단 계 (1454) 에 서 프 로 세 스 의 시작 포 인 트 를 설 정 하 고 스튜디오 
스 템 을 턴 온 하고, 그 후, 단 계 (1455) 에 서 , 아 티 스 트 는 실제 페 인 팅 을 시 작 한 다. 단 계 (1456) 에 서 , 스 튜 디 
팅 시 스 템 은, 전체 페인팅 프로세스 동안, 아 티 스 트 의 움 직 임 의 모션 및 비 디 오 를 실 시 간 으로 그리고 기 지 으 


팅 
록 한다. 페인팅 스 튜 디 오 에 서 수 집 되 는 sel, 그 다음, 단 계 (1457) 에 서 저 장 되어, 
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xyz 좌표 프 레 임 에 서 7] 

저장된 움직임 및 미디어 데 이 터 에 기 초 하 여 로 봇 식 페인팅 엔 진 이 시뮬레이션 프 로 그 램 (1458) 을 생 성 하 는 것을 
허 용 하 게 된다. 생 성 된 페 인 팅 에 대한 로 봇 식 페인팅 프로그램 실행 파일 또는 애 플 리 케 이 션 은 , 상이한 오 퍼 레 
이 팅 시스템 및 모바일 시 스 템 에 의한 사 용 을 위해 개발 및 통 합 되고, 단 일 의 사용 구 매 로서의 또는 구독 기반 
의 판 매 를 위해 ASEA 또는 다른 마 켓 플 레이스 위 치 로 제 출 된다. 


도 bE 로 봇 식 페인팅 엔 진 에 대한 논리적 실행 플 로 우 (1460) 를 묘 사 한다. 제 1 단 계 로 서 , 유 저 는 단 계 (1461) 


— 80 - 


[0404] 


[0405] 


[0406] 


[0407] 


등 록 특허 10-2286200 


에서 페인팅 타 이 틀 을 선 택 하고, 단 계 (1462) 에 서 로 봇 식 페인팅 엔 진 에 의해 입 력 이 수 신 된다. 로 봇 식 페인팅 
엔 진 은 단 계 (1463) 에 서 페인팅 실행 프로그램 파 일 을 온보드 메 모 리 로 업 로 드 하고, 그 다음, 단 계 (1464) 로 진행 
하는데, 단 계 (1464) 에 서는, 필요한 툴 및 액 세 서 리 를 로 봇 식 페인팅 엔 진 이 계 산 한다. 체 킹 단 계 (1465) 는 , 툴 
세 서 리 및 재 료 에 부 족 분이 있 는 지 의 여 분 에 관한 답 을 제 공 하고; 부 족 분 이 있다면, 시 스 템 은 경 고 (1466) € 
주문 리 스 트 에 대한 추천 또는 대 안 적인 페 인 팅 을 전 송 한다. 부 족 분이 없는 경우, 엔 진 은 단 계 (1467) 에 서 선 
을 확 인 하 고, PAZ 단 계 (1468) 로 진 행 하는 것을 허 용 하 는데, 단 계 (1468) 는 , 페인팅 실행 프로그램 파 일 어 
함 된 HAY (step-by-step) 명 령 어 를 사 용 하여, 표 준 화 된 작업 스테이션, 모션 및 시각적 입력 디 바 이 스 를 A 
Z d 
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증 하기 위해 체크 단 계 (1469) 를 수 
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하고; 단 계 (1470) 를 통해 aas asa 경 고 를 전 송 하 고 ((1472) 유 저 에거 

을 다시 s 임 의 의 검 출 된 결 함 을 교 정 할 것을 촉 구 한 다. 에러 검출 없이 체 크 가 통 과 하면, 셋 업 은 
단 계 (1471) 에 서 엔 진 에 의해 확 인 될 것이고, 단 계 (1473) 에 서 시작 포 

제어 시 스 템 에 age 인 가 할 것을 엔 진 이 유 저 에게 촉 구 하 는 것을 허 용 한다. 단 계 (1474) 에 서 , 로 봇 식 

성 되는 단 계 를 , 페인팅 프 

이다. 시각적 피드백 ~ 


제 ul 시각적 피드백 및 
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J>] 목 표 를 가지고, 복제 프 로 세 스 의 
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7 


Hi 
eo 
E 
eo 
rir 
r9, 
2 
uno 
[5 
2 
X, 
[> 
n 


d * 을 묘 사 한다. 복제 엔 진 (1354) 에 는, 공통 모 듈 간 통신 버 스 (72) 
통해 서로 모두 인 터 커 넥 트 된 다 수 의 추가적인 모 듈 이 존 재 한다. 복제 엔 진 은, 가 청 의 (디지털) 오 
들 (1370), 인 간 의 음악 e 듈 (1390), 보 조 / 추 가 센서류 데이터 기 록 용 모 듈 (1376), 
음악 악기 연주 움직임 (1392), 소프트웨어 실행 프로시져 프로그램 파 일 을 포 함 하는 메모리 모 
로 
TT 


Ò i 

w as: 
된 센서 데 이 터 에 기 초 하여 실행 AMEE 생 성 하는 실행 프로시져 모 듈 (1382), 표 준 화 된 음악 
를 들면, 페이스, 압력, 각도, 등 등 ) 를 포 함 하는 모 듈 (1394), 출력 모 듈 (1388), 및 
1 을 


포 함 하는 그러나 이 들 로 제 한 되 지 는 않는 추가 모 듈 을 포 함 하는데, 이들 모두} 
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(출력) 품질 체 킹 


도 96bi- 뮤지션 복제 엔 진 (1480) 에 대한 FAJE 프로세스 및 논리적 플 로 우 를 묘 사 한 다. 시 작 하 면 , HA 
(1481) 에 서 , FAE 음악 타이틀 및 / 또 는 작 곡 가 를 선 택 하 고, 그 다음, 단 계 (1489) 에 서 , 선 택 이 로 봇 식 엔 진 어 
의해 이루어져야 하는지 또는 인 간 과 의 상 호 작 용 을 통해 이루어져야 하 는 지 의 여 부 를 질 의 받 는다. 

단 


단 계 (1482) 에 서 타 이 틀 / 작 곡 가 를 선 택 하 기 위해 유 저 가 로 

조 성 의 자기 자 신 의 해 석 을 사 용 하고, 단 계 (1493) 에 서 , 인간 유저 

권한다. 인 간 이 입 력 을 제 공 할 것을 거 절 하면, 로봇 뮤 

및 기악 편 성 법 (106[740606811020) 뿐 만 아니라 멜로디 변 주 어 

(1130) 에 서 필요한 입 력 을 모으고, 단 계 (1501) 에 서 선택된 악기 연주 실행 프로그램 파 일 을 생 성 하여 

고, 단 계 (1502) 에 서 로봇 뮤지션 엔 진 이 AAE 확인한 ; 503)9l^1, 유 저 가 선 초 하 는 것을 선 

것을 허 용 한 다. 그 다음, 단 계 (1504) 에 서 , 인 간 에 의해 이루어지는 선 택 은 개인적 선 택 으로서 개인 프로파일 더 

이 터 베 이 스 에 저 장 된 다. 단 계 (1493) 에 서 , 인 간 이 질 의 의 YAS 제 공 하 는 것을 결 정 하면, 유 저 는 , 단 계 (1493) 어 
} 적 인 감정 입 력 (얼굴 표정, 사진, 을 선택 프 로 세 스 에 제 공 한다. 단 계 (194) 로 부 터 의 입 
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7 ü l } 등등) 프 
력 은 단 계 (1495) 에 서 로봇 뮤지션 엔 진 에 의해 수 신 되어, 로봇 뮤지션 엔 진 이 단 계 (1496) 으 로 진 행 하는 것을 허 
용 하 는데, 이 경우, 엔 진 은 이 용 가 능 한 입력 데 이 터 에 관 련 되는 감정 분 석 을 diamo 인 간 으 로 부 터 의 감정 9] 
a 데 이 터 에 적절한 무드 및 스 타 일 에 기초한 선 곡 (04810 selection)£ 업 로 드 한 다. 단 계 (1497) 에 서 의 업 로 드 된 
선 곡 에 대한 로봇 뮤지션 엔 진 에 의한 선 택 을 확 인 하면, 유 저 는, 단 계 (1498) 에 서 , 선 곡 에 대한 프로그램 파 일 을 
재 생 하기 위해 ' 시 작 ' 버 튼 을 선택할 수도 있다 

인 간 이 타 이 틀 / 작 곡 가 의 선 택 에서 밀 접 하게 포 함 되 기를 원하면, 단 계 (1483) 에 서 , 시 스 템 은 선택된 타 이 틀 에 대 
한 AFA performer) 리 스 트 를 디스플레이 상에서 인 간 에게 제 공 한다. 단 계 (1484) 에 서 , 유 저 는 소 망 의 연주 
자를 선 택 하고, 단 계 (1485) 에 서 , 시 스 템 은 선택 입 력 을 수 신 한다. 단 계 (1486) 에 서 , 로봇 뮤지션 엔 진 은 악기 A 
주 실행 프로그램 파 일 을 생 성 하여 업 로 드 하고, 단 계 (1487) 로 진 행 하여, 특정한 악 기 에 대한 인 간 과 로봇 뮤지 
션 의 연주 퍼포먼스 사 이 의 JAAA 한 계 를 비 교 하여, 로봇 뮤지션 엔 진 이 잠 재 적 인 퍼포먼스 AS 계 산 하는 
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것을 seges 된다. ad 단 계 (1488) 는 A) 존 재 하 는 지 의 여 부 를 결 정 한 다. AA) 존 재 한다면, 
ㅣ 제 안 할 


단 계 (1489) 에 서 , 시 스 템 은 FAJ 선호도 프 로 파 일 에 기 초 하 여 다른 선 택 을 제 안 할 것이다. 퍼포먼스 34e] 존재 
하지 않는다면, 단 계 (1490) 에 서 , 로봇 뮤지션 AIS 선 택 을 확인할 것이고 유 저 가 단 계 (1491) 로 진 행 하는 것을 
허 용 할 것인데, 단 계 (1491) 에 서는, FAE 선 택 에 대한 프로그램 파 일 을 연 주 하기 위해 ' 시 작 ' 버 튼 을 선택할 
수도 있다. 
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한 개인 데 이 터 의 수 집 을 수 반 한 다. 그 다음, 유 저 는, 단 계 (1513) 에 서 , 비 상 연 락 처 (emergency contact ) 에 대 
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는 바와 같은, 컴퓨터 디 바 이 스 의 한 예 를 예 시 하는 블 록 도 이다. 상 기 에서 언 급 된 바와 같이, 본 발 명 과 
여 논 의 된 다양한 컴퓨터 기반 pice 는 이 속 성 을 공 유 할 수도 있다. 24 에 서 의 컴퓨터 디 바 이 스 의 
d 임 의 의 하나 이 상 을 FASA 하는 명 령 어 의 세 
, 또는 Pal 네트워크 중간 디바이스 중 일부 또는 
pue "e, 본 원 에서 논 의 되 는 방법론 중 임의 
로 또는 결 합 하 여 실 행 하 는 머 신 의 임의 
를 퓨터 시 스 템 (224) 은 프 로 세 서 (226)( 예 를 
} 프로세싱 S (central processing unit; CPU), 그래픽 프로세싱 F59 (graphics processing unit; 
GPU), 또는 양자), 메인 메 모 리 (228) 및 정적 비매너 d 이들은 버 스 (232) 를 통해 서로 통 신 한 


할 수 있다. 컴퓨터 디 ee 24, 서 버 ( 
낼 다. 또한, 단 일 의 머 신 이 예 시 되 × 


전 
의 하나 이 상 을 수 행 하는 명 령 어 의 세 트 (또는 다 수 의 pis 개별적 
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신 
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집 합 체 를 포 함 하는 것으로 또한 간 주 될 수 있을 것이다. 예 시 적 ? 
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다. 컴퓨터 시 스 템 (224) 은 비디오 디스플레이 유 닛 (234)( 예 를 들면, 9 디 스 플 레 이 (1100410 crystal display: 
1.0)) 를 더 포 함 할 수도 있다. 컴퓨터 시 스 템 (224) 은 또한, 영 숫자 입력 a i ] 스 (236)( 예 를 들면, 키보드), z] 
^| 제어 디 바 이 스 (238)( 예 를 들면, 마우스), 디스크 $3040), 생성 디 바 이 스 (242)( 예 를 들면, 스피 


7), 및 네트워크 인터페이스 디 바 이 스 (248) 를 포 함 한 다. 


디스크 구동 유 닛 (2240) 은 , 본 원 에서 설 명 되는 방법론 또는 기능 중 임 의 의 하나 이 상 을 구 체 화 하는 명 령 어 의 
하나 이상의 세 트 ( 예 를 들면, 소 프 트 웨 어 (246)) 가 저 장 되는 머신 판 독 가능 매 체 (244) 를 포 함 한 다 . 소프 
(246) 는 또한, 완전히 또는 적어도 부 분 적 으로, 그 실행 동안 메 모 리 (244) AAN 및 / 또 는 프 로 세 서 (226) 내에 
A, 컴퓨터 시 스 템 (224), 메인 메 모 리 (228), 및 머신 판 독 가 능 매 체 를 구 성 하는 프 로 세 서 (226) 으 

내 에 서 상 주 할 수도 있다. 소 프 트 웨 어 (246) 는 또한, 네 트 워 크 (18) 를 통해 네트워크 인터페이스 
경 유 하여 전 송 되거나 수 신 될 수도 있다. 


A 판 독 가능 매 체 (244) 가 한 예 시 적 인 실 시 형 태 에서 단 일 의 매 체 인 
매 체 " 는 , 명 령 어 의 하나 이상의 세 트 를 저 장 하는 단일 A 

산형 데이터베이스, 및 / 또 는 관련 캐시 및 서 버 ) 를 
체 "는, HAA 의한 실 행 을 위한 명 령 어 의 T. 저장할 수 있는 
임 의 의 하나 이 상 을 수 행 하게 하는 AJA 유 형 의 (130811016) 매 체 를 
다. 상 웅 하여, 용어 "머신 판 독 가능 매 체 " 는 , 솔리드 스테이트 메 
로 간 주 될 수 있을 것이지만, 그러나 이 들 로 제 한 되 지 는 않을 것이 
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기 위한 정 보 를 수 집 할 수 있는 임 의 의 다른 타 입 의 센 서 일 수도 있다. 메 모 리 (2713) 는 , 원격 또는 로컬 메모리 
타입 스토리지 중 임 의 의 타 입 일 수도 있고, 자기, 광학, 또는 임 의 의 다른 공 지 된 전자 저장 시 스 템 을 포 함 하 
는 임 의 의 타 입 의 메모리 시스템 상 에 저 장 될 수도 있 메 모 리 (0713) 는 공개 또는 사설 클라우드 기 반 의 지스 
템 일 수도 있고 로 컬 하 게 또는 써 드 파 티에 의해 제 공 될 수도 있다. 주 제 / 스 킬 라 이 브 러 리 (2714) 는 , 이 전 에 기록 
된 그리고 AAA 미소 조 작 의 컴 필 레 이 션 (0004011311020) 또는 콜 렉 션 일 수도 있고, 임 의 의 논리적 또는 PAA 
순 서 로 , 예컨대 태스크 단 위 로, 로봇 컴포넌트 단 위 로, 또는 스킬 단 위 로 분류 또는 정 렬 될 수도 있다 

상업적 


X 시 스 템 (2720) 은 유 저 (2721), 로봇 실행 엔 진 을 갖는 컴 퓨 터 (2722) 및 미소 조작 라 이 브 러 리 (2723) 


로 브 
를 포 함 한 다. 컴 퓨 터 (2722) 는 범용 또는 특수 목 적 의 컴 퓨 터 를 포 함 하며, 프로세서 및 또는 다른 표준 컴퓨팅 
디 바 이 스 의 임 의 의 컴 필 레 이 션 일 수도 있다. 컴 퓨 터 (2722) 는 , 기록 시 스 템 에 의해 캡 쳐 되는 움 직 임 을 재 생 성 하 
기 위해 팔 / 손 과 같은 로봇 엘리먼트 또는 완전한 휴머노이드 로 봇 을 동 작 시키기 위한 로봇 실행 ue 포함한 
다. 컴 퓨 터 (2722) 는 또한, 기록 프로세스 동안 캡 쳐 되는 프로그램 파일 또는 AA 따라 크 리 에 이 터 (2711) 의 표 
준 화 된 오 브 젝 트 ( 예 를 들면, 툴 및 기 기 ) 를 동 작 시킬 수도 있다. 컴 퓨 터 (2722) 는 또한, 시뮬레이션 모델 캘 리 브 
레이션 및 실시간 조 정 을 위해 3D 모델링 피 드 백 을 제어 및 캡 쳐 할 수도 있다. 미소 조작 라 이 브 러 리 (2723) 는 

(op 

H 


도 
크 리 에 이 터 의 기록 시 스 템 (2710) 으 로부터 통신 링 크 (2701) 를 통해 상업적 로봇 시 스 템 (2720) 으 로 다 운 로 드 된 캡 
JA 미소 조 작 을 저 장 한다. 미소 조작 라 이 브 러 리 (2733) 는 미소 조 작 을 

고 이들을 미리 결정된 또는 관 계 적 기 반 으로 저장할 수도 있다. 통신 링 크 (2701) 는 (대상) 인간 스 킬 에 
yE ] 


, 구매, 다운로드, 또는 가입 기 반 으로, 상업적 eX 시 스 템 (2720) 에 게 전 달 한 다. 동작 


프로그램 파일 또는 oqE 

에서, 로봇 인간 스킬 복제 시 스 템 (2700) 은 , 크 리 에 이 터 (2711) 가 , 컴 퓨 터 (2712) 상에서 캡 쳐 되 고 메 모 리 (2713) 

에 저 장 되는 일 련 의 태스크 또는 Hag 수 행 하 여 미소 조작 파일 또는 라 이 브 러 리 를 생 성 하는 것을 

허 용 한다. 그 다음, 미소 조작 파 일 은 통신 렁 크 (2701) 를 통해 상업적 로봇 시 스 템 (2720) 으 로 전 달 될 수도 있고 

컴 퓨 터 (2722) 상에서 실 행 되어 & 및 팔 의 로봇 부 속 지 (3006040386) 의 세트 또는 휴머노이드 로 봇 으 로 하여금 크 
복 제 하게 할 수도 있다. 이 방 식 에서, 크 리 에 이 터 (2711) 의 움 직 임 은 로 봇 에 의해 복 


모 듈 (2801), 크 리 에 이 터 의 움직임 레코딩 모 듈 (2802), 크 리 에 이 터 의 움직 
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101 은 다양한 모 듈 을 갖는 로봇 인간 스킬 복제 엔 진 (2800) 을 예 시 하 는 소프트웨어 시스템 도 면 이 다. 로봇 
a ol 
—1 H 


프로그래밍 모 듈 (2803), 센서 데이터 레코딩 모 듈 (2804), 품질 검사 모 듈 (2805), 소프트웨어 실행 프로시져 x 
로 그 램 파 일 을 저 장 하기 위한 메모리 모 듈 (2806), 기 록 된 센서 AJAA 기 초 할 수도 있는 스킬 실행 프로시져 
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(2807), 표준 스킬 움직임 및 오브젝트 파라미터 캡쳐 모 듈 (2808), 미소 조작 움직 
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엔 진 (2800) 이 크 리 에 이 터 (2711) 의 움직임 또는 미소 조 작 을 기 록 하고 있을 때, 크 리 에 이 터 (2711) 의 
및 액 션 을 기록 및 캡 쳐 한 다. 기록 모 듈 (2802) 
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의 수 의 또는 조 합 의 로직 회 로 를 활 용 하여 구 현 될 수도 
로 세 스 동안 캡 쳐 되 는 센서 입력 데 이 터 를 기 록 하기 


(2804) 은 기록 
(2804) 은 하드웨어 또는 소 프 트 웨 어 를 포 함 할 수도 있고 임 
수도 있다. 센서 데이터 기록 모 듈 (2804) 은 , 모션, IR, 청각 또는 

고 있는 태 스 크 를 크 리 에 이 터 (2711) 가 수 행 하고 있을 때 활 용 될 수도 
행 되고 있는 태 스 크 의 미소 조 작 을 생 성 하 기 위해 사용될 센 서 로부터 
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듈 (2805) 은 , 유 입 하는 센서 데이터, 모든 복제 엔 진 의 zild(health), 센서 또는 시 스 템 의 임 의 의 다른 컴포넌트 
또는 모 듈 을 모 니 터 링 하기 위해 사용될 수도 있다. 품질 검사 모 듈 (2805) 은 하드웨어 또는 소 프 트 웨 어 를 포 함 할 
수도 있고 임 의 의 수 의 또는 조 합 의 로직 회 로 를 활 용 하여 구 현 될 수도 있다. 메모리 모 듈 (2806) 은 임 의 의 타입 
의 메모리 엘 리 먼 트 일 수도 있고 소프트웨어 실행 프로시져 프로그램 파 일 을 저 장 하기 위해 사용될 수도 있다. 
그것은 로컬 또는 원격 메 모 리 를 포 함 할 수도 있고 단 기 간 의, 영 구 적 인 또는 일시적인 메모리 저 장 을 활용할 수 
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도 있다. 메모리 모 듈 (2806) 은 , 임 의 의 JAA 자기, 광학 또는 기계적 메 모 리 를 활용할 수도 있다. 스킬 실행 
프로시져 모 듈 (2807) 은 기 록 된 센서 데 이 터 에 기 초 하여 특정 스 킬 을 구 현 하기 위해 사 용 된다. 스 v 

는 미소 조 작 을 duse] 태스크 또는 태 스 크 의 일 부 를 A 
는데, 하 나 의 이러한 태 스 크 는 로봇 복제 엔 의해 캡 쳐 되 


소 프 트 웨 어 를 포 함 할 수도 있고 임 의 의 수 의 또는 조 합 의 


하여 구 현 될 수도 있다. 
[0430] 표준 스킬 움직임 및 오브젝트 파라미터 모 들 (2802) 은 소프트웨어 또는 하 드 웨 어 로 구 현 되는 모 듈 일 수도 있고 
브 임 z 


것은 대상 파 라 미 터 (subject parameter) 
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있고 임 의 의 수 의 또는 조 합 의 로직 회 로 를 활 용 하여 
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export) 위해, 또는 전 달 하기 위해 사용될 수도 있거나 또는 정 보 를 스 토 리 지 로 전 달 하기 위해 A 
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구 현 될 수도 있다. 버 스 (2812) 는 로봇 인간 
zs 4| mi 비 동 기 식 일 수도 있다. 그것 
의 방 법 을 사 용 하여 임 의 의 형 태 의 통 


[0431] 미 


작 움직임 및 오브젝트 파라미터 모 듈 (2809) 은 , 캡 쳐 된 미소 조작 및 크 리 에 이 터 의 움 직 임 을 저장 및 / 또 
} 스 링 


수 조 
분 류 하기 위해 사용될 수도 있다. 그것은, 유 저 의 제어 하에서 복제 엔 진 뿐만 아니라 로봇 시 스 템 에 커플 
수도 


[0432] 도 102 는 로봇 인간 스킬 복제 시 스 템 (2700) 의 하 나 의 실 시 형 태 를 예 시 하 는 블 록 도 이 다. 로봇 인간 스킬 복제 
시 스 템 (2700) 은 , 컴 퓨 터 (2712)( 또 는 컴 퓨 터 (2722)), 모션 감지 디 바 이 스 (2825), 표 준 화 된 오 브 젝 트 (2826), 비표 
준 오 브 젝 트 (2827) 를 포 함 한 다. 


Al 


[0433] 컴 퓨 터 (2712) 는 , 로봇 인간 스킬 복제 (2800), 움직임 제어 «3x (2820), 메 모 리 (2821), 스킬 움직임 에 뮬 레 
이 터 (2822), 확 장 된 시뮬레이션 검증 및 캘 리 브 레 이 션 모 듈 (2823) 및 표준 오브젝트 알 고 리 즘 (2824) 를 

포 함 한 다. 도 102 를 참 조 로 설 명 되는 바와 같이, 로봇 인간 스킬 복제 엔 진 (2800) 은 , 태 스 크 의 실행 동안 크리 

에 이 터 (2711) FAAA 캡 쳐 가 미소 조 작 을 생성 및 캡 쳐 하는 것을 가 능 하 게 하는 여러 가지 모 듈 을 포 함 한 다. 

입력 데 이 터 로부터, 태 스 크 를 완 료 하기 위해 사용될 수도 있는 로봇 제 
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[0434] 로봇 인간 스킬 복제 엔 진 (2800) 은 움직임 제어 모 듈 (2820) 에 커 플 렁 되 는데, 움직임 제어 모 듈 (2820) 은 , 
시각적, 청 각 적 , XA 또는 로봇 컴 포 넌 트 로부터 획 득 되는 다른 피 드 백 에 기 초 하여 다양한 로봇 컴 포 넌 트 의 
움 직 임 을 제어 또는 구 성 하 기 위해 사용될 수도 있다. 메 모 리 (2821) 는 컴 퓨 터 (2712) 에 커 플 링 될 수도 있고 스킬 
실행 프로그램 파 일 을 저 장 하기 위한 필요한 메모리 컴 포 넌 트 를 포 함 한 다. 스킬 실행 프로그램 파 일 은, 컴퓨터 
(2712) 가 일 련 의 명 령 어 를 실 행 하여 로봇 컴 포 넌 트 로 하여금 태스크 또는 일 련 의 태 스 크 를 완 료 하게 하는 데 x 
요한 명 령 어 를 포 함 한 다. 스킬 움직임 에 뮬 레 이 터 (2822) 는 로봇 인간 스킬 복제 엔 진 (2800) 에 커 플 링 되고 실제 
센서 입력 없이도 크리에이터 스 킬 을 흉 내 내 기 위해 사용될 수도 있다. 스킬 움직임 에 뮬 레 이 터 (2822) 는 , 크리 
에 ㅇ j£ ㅎ 위해, 로봇 인 


그 
터 (2711) 가 제 공 하 는 A^] 입 력 을 사 용 하지 않고도, 스킬 실행 프 로 그 램 의 ] 
^d 및 캘 리 브 레 이 션 모 듈 (2823) 


i 
29 oN ox | 
d 


간 스킬 복제 엔 진 (2800) 에 게 AAAA 입 력 을 제 공 한다. 확 장 된 시뮬레이션 d 

은 로봇 인간 스킬 복제 엔 진 (2800) 에 커 플 링 될 수도 있고, 확 장 된 크리에이터 입 력 을 제 공 하고, 30 모델링 및 
실시간 피 드 백 에 기 초 하여 로봇 움 직 임 에 대한 실시간 조 정 을 제 공 한다. 컴 퓨 터 (2712) 는 표준 오브젝트 알 고 리 
즘 (2824) 을 포 함 하는데, 표준 오브젝트 알 고 리 즘 (2824) 은 , 표준 오 브 젝 트 를 사 용 하여 태 스 크 를 완 료 하 도록 로봇 
손 (72)/ 로 봇 팔 (70) 또는 휴머노이드 로 봇 (2830) 을 제 어 하 기 위해 사 용 된다. 표준 오 브 젝 트 는 표준 툴 또는 유 
AA 또는 표준 기기, 예컨대 스토브 또는 EKG 머 신 을 포 함 할 수도 있다. 28249] 알 고 리 즘 은 미리 컴 파 일 되고 
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[0435] 
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하나 이상의 모션 감지 디 바 이 스 (2825) 에 커 플 링 된 다. 모션 감지 디 바 이 스 (2825) 는 , 시각적 모 
센서, IR 모션 센서, 추적 센서, 레이저 모니터링 AX aser monitored sensor), 또는 컴 퓨 터 (2712) 가 3D 
된 디 바 이 스 의 포 지 션 을 모 니 터 링 하는 것을 허 용 하는 임 의 의 다른 입력 또는 기록 디 바 이 스 일 수 
감지 디 바 이 스 (2825) 는 , 단일 지점 센서, AE 이룬 송신기 및 수신기, 쌍 을 이룬 마 커 (marker) 
또는 임 의 의 다른 타 입 의 공간 센 서 를 포 함 하는 일 련 의 센서 또는 단 일 의 ANE 포 함 할 
간 스킬 복제 시 스 템 (2700) 은 표 준 화 된 오 브 젝 트 (2826) 를 포 함 할 수도 있다. 표 
+ 스킬 복제 시 스 템 (2700) 내의 표준 방위 및 포 지 션 에서 발견 
E 표준 7]7](2826-b), 또는 표 준 화 된 공 간 (2826-0) 을 갖는 툴 
) 은 도 128 내지 도 120 및 도 152 내지 도 1628 에 서 X 들 
A, 작은 Zi(scalpel), 온도계, 바이올린 활 , 또는 
임 의 의 다른 기 기 일 수도 있다. 표준 기 기 (2826-6) 는 임 의 의 표준 키친 
u 있거나, 또는 임 의 의 표준 의료 
니 


*s 2 =s Ne 
, 예컨대 맥 박 - 산 소 -7](pulse-ox meter), 등 등 일 수도 있고, 공간 그 자 체 인 2826-< 는 , 
1 n 


들 또는 그 립 (2826-), X 
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[0436] 또한 로 
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[0437] 시각적, 오 디 오 의, 그리고 촉 각 적 입력 디 바 이 스 (2829) 는 로봇 인간 스킬 복제 시 스 템 (2700) 의 일 부 로 서 컴퓨터 

될 수도 있다. 시각적, 오 디 오 의, 그리고 촉 각 적 입력 디 바 이 스 (2829) 는 , 카메라, 레이저, 3D 

A 는 3D 공간 내 에 서 컴 퓨 터 (21712) 가 오브젝트 타입 및 포 지 션 을 age 
을 면 의 검 


는 것 z 일 또한 오 브 젝 트 의 표 면 의 검 출 을 
허 용 할 수도 있고, 터치 사운드, 밀도 또는 무 게 에 기 초 하여 오브젝트 특 성 을 검 출 할 수도 있다 


[0438] 


[0439] 도 103 은 , 표 준 화 된 동작 툴 , 표 준 화 된 포지션 및 방위, 및 표 준 화 된 기 기 를 사용한 스킬 실행 또는 복제 프로 
pA 블 록 도 


X 
ò 71 , 
세 스 에 대한 제어 지 점 을 갖는 휴 머 노 이 드 (2840) 를 예 시 하는 블록 
X 
A 


Ra a E , 
머 노 이 드 (2840) 는 로봇 인간 스킬 복제 시 스 템 (2700) 의 일 부 로 서 센서 필 드 (2841) 내에 배 치 된다. 휴 머 노 이 
안 이루어지는 움직임 또는 미소 조 작 의 캡 쳐 를 가 능 하 게 하는 제어 지점 
있을 수도 있다. 또한, 로봇 인간 스킬 복제 시 스 템 (2700) 내 에 는 , 표준 초기 포지 
렬 된 표준 툴 (2843), 표준 7]7](2845) 및 비표준 오 브 젝 트 (2842) 가 있을 수도 있다. 
1 의 각 각 의 단 계 는 센서 필 드 (2841) 내 에 서 기 록 된 다. 초기 포 지 션 으로부터 시작 
단 계 1 내지 단 계 ㅁ 을 실행할 수도 있는데, 이들 모 두 는, 한 쌍 의 로봇 팔 또는 휴 머 노 
이드 로 봇 에 의해 구 현 될 수도 있는 반 복 가능한 결 과 를 생 성 하 기 위해 기 록 된 다. 센서 필 드 (2841) 내 에 서 의 인 
xt 크 리 에 이 터 의 움 직 임 을 기 록 하는 것에 의해, 정 보 는 일 련 의 개별 단 계 1 내지 단 계 ㅁ 으로 또는 태 스 크 를 완료 


| 
하기 위한 이 벤 트 의 AASEN 변 환 될 수도 있다. 모든 표준 및 비표준 오 브 젝 트 가 표준 초기 포 지 션 에 AAA 
로 년 


(2840) 는 , 태 스 크 의 실행 동 
지 점 의 네 트 워 크 를 착 용 하 고 
정 


션 및 방 위 (2844) 로 모 


고 배 향 되기 때문에, 인간 움 직 임 을 복 제 하 는 로봇 컴 포 넌 트 는 기 록 된 태 스 크 를 정 확 하 고 일 관 되게 수 행 할 수 
있다. 

[0440] 도 104 는 , 인간 또는 크 리 에 이 터 의 움 직 임 과 로봇 복제 움직임 사 이 의 변환 알고리즘 모 듈 (2880) 의 하 나 의 실시 
형 태 를 예 시 하 는 블 록 도 이 다 . 움직임 복제 데이터 모 듈 (2884) 은 , 기록 스 위 트 (recording suite)(2874) 에 서 인간 
의 움 직 임 으 로 부 터 의 AAA 데 이 터 를, 로 봇 의 로봇 휴머노이드 복제 환 경 (2878) 에 서 인 간 의 움 직 임 에 의해 수 
행 되는 스 킬 을 복 제 할 것을 로봇 팔 및 로봇 손 에게 지 시 하 기 위한 머신 판 독 가능한 그리고 머신 실 행 가능한 A 


.ó 
ej(2886)€ 변 환 한 다. 기록 스 위 트 (2874) 에 서 , 컴 퓨 터 (2812) 는 , 테 이 블 (2888) 에 서 , 수직 열 (001000) 의 복 수 의 


— 88 - 


[0441] 


[0442] 


[0443] 


[0444] 


[0445] 


[0446] 
[0447] 
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Ala] (So, Si, Sz, 83, S4, Ss, Se ..., S) 및 수평 행 (700) 의 지간 중 가 분 (6, ti, to, ts, ta ts, te. 5 
t9] 의해 표 현 되는, 인 간 이 착 용 하고 있는 글러브 상의 센 서 에 기초한 인 간 의 움 직 임 을 캡 쳐 하고 ms. 
시간 에서, 컴 퓨 터 (2812) 는 복 수 의 센 서 (8, 51, 58, Ss, S4, Ss, 86, ..., META 수 신 되는 센서 데 이 터 로 부 


터 XyZ 좌표 포 지 션 을 기 록 한 다 . 시간 tle, 컴 퓨 터 (2812) 는 복 수 의 AA (So, Si, &, Ss, Ss Ss, Ss, 글 
MWETA 수 신 되는 센서 데 이 터 로부터 xyz 좌표 포 지 션 을 기 록 한 다. 시간 (2 에 서 , 컴 퓨 터 (2812) 는 복 수 의 센서 


(Sy, 8, S2, S, S4, S, S, ..., 5,) 로 부터 수 신 되는 센서 데 이 터 로부터 xyz 좌표 포 지 션 을 기 록 한 다. 이 프로 

ASE, 전체 SAA (에서 완 료 될 때 까지 계 속 된다. AAA 시간 단 위 (6, ti, tz, ts, ta, ts, te, ..., ten 

DA 대한 지속 기 간 은 동 일 하다. 캡 쳐 되고 기 록 된 센서 데 이 터 의 결 과 로서, 테 이 블 (2888) 은 글 러 브 의 AN (S, 

Si, $j, Ss, Sa, Ss, Se, ..., 8.0 로 부 터 의 임 의 의 움 직 임 을 xyx 좌 표 에서 나타내는데, 이것은 다음 특정 시간 동 
uy 


안의 xyx 좌표 포 지 션 에 관한 하 나 의 특정 시간 동 안 의 xyz 좌표 포지션 사 이 의 차 이 를 나타 

으로, 테 이 블 (2888) 은 , 시작 시간 {로부터 종료 시간 {까지 전체 스 킬 에 걸쳐 인 간 의 s 
를 ㅣ 실 시 형 태 에 서 의 예 시 는, 스 킬 을 수 행 하 는 동안 움 직 임 을 캡 쳐 하기 위해 인 간 이 착 용 하 는 

다 수 의 센 서 로 확 장 될 수 있다. 표 준 화 된 s 

(2874) g XE] 복 제 하 는 더 록 x. 

임 라 인 (2894) 에 따라 인 

도 에 서 , 타임 라 인 (2894) 에 서 도 시 되 


가지고, 스 킬 을 실 행 한다. 


몇몇 실 시 형 태 에서, 인 간 은 동일한 스 킬 을 다수 회 수 행 하여, 회 차 별로 다소 변하는, 센서 판 독 치의 값 , 및 
E 를 산 출 한다. 스 킬 의 다 수 의 반 복 에 결 친 각 각 의 센 서 에 대한 
1] Ò 


1, 


= 
으 
의 Aze 복 
T 
© 


세 트 는 평균치, 표준 간에 의한 동일한 스 킬 의 다 수 의 A 
spe] 걸친 로봇 명 령 어 에 대한 대 응 하는 변 동 치 (이펙터 sanas 또한 칭 해 짐 ) 도 또한, 평균치, 표준 편차, 
최소 및 최대 값 을 갖는 EXE 정 의 한 다. 이들 분 포 는 후 속 하는 로봇 스 킬 의 충 실 도 (또는 정 확 도 ) 를 결 정 하기 


하 나 의 실 시 형 


1 Cj — Di 
A(Q,R)-1-zZ 고 00200 


max(| Cit — Dit | 
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에서, 로봇 스 킬 의 추정 
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여기서 (는 인간 파 라 미 터 ( 제 1 내지 제 ㅁ ) 의 세 트 를 나타내고 은 로봇 장 치 (75) 파 라 미 터 ( 상 응 하게 제 1 내지 제 
DA 세 트 를 나타낸다. 할 에 서 의 분 자 는 로봇 파 라 미 터 와 인간 파라미터 사 이 의 차 이 ( 즉 , 에 러 ) 를 나타내고 분 


| ： En =1,..n— EP) 
최대 차 이 를 정 규 화 한다. 합 은 전체 정 규 화 된 누적 에 러 ( 즉 , mexicu-Pu ) 를 제 공 하고, 1/nel 


의한 승 산 은 평균 에 러 를 제 공 한 다. 평균 NAA 보 수 (0000164601[) 는 평균 정 확 도 에 대 응 한다. 
정확도 계 산 의 다른 버 전 은 , 중 요 도 에 대해 파 라 미 터 에 가 중 치 를 부 여 하 는데, 여기서 각 각 의 계 수 (각각 aija 


ilCi-ril 
Zn=1,..n- - 
1 번 째 파 라 미 터 의 중 요 도 를 나타내고, 정 규 화 된 누적 에 러 는 maxueu-Pu oli; 추 정 된 평균 정 확 도 는 


다 음 에 의해 주어진다: 


"€ «i |ci — p.l 
AG.R) 7 17 (Ze-i comas] 7 
i=1,.n X 


도 1058, 크리에이터 상 에 정 렬 된 센 서 로 부 터 의 A3 


된 지각 데 이 터 에 기초한 크리에이터 움직임 기록 및 
이드 복 제 를 예 시 하는 블 록 도 이 다. 크리에이터 움직임 


각 
기록 스 위 트 (3000) 에 서 , 크 리 에 이 터 는 , SAE A 
학 도 1) 는 


EET 


n] 

하 
기 위한 센 서 를 갖 a 작용할 수도 있는데, 여기서 센서 데 이 터 (3001) 는 테이블 
(3002)9] 기 록 된다. 이 예 에서, 크 리 에 이 터 는 들을 사 용 하여 태 스 크 를 수 행 하고 있다. 크 리 에 이 터 에 의한 이들 
액션 프 리 미 티 브 는, 센 서 에 의해 기 록 될 때, 시간 슬 롯 (시간 슬롯 1, 시간 슬롯 2, 시간 슬롯 3 및 시간 슬롯 
DA 걸쳐 발 생 하는 미소 조 작 (3002) 을 구 성 할 수도 있다. 스킬 움직임 복제 데이터 모 듈 (2884) 은 , 크리에이터 
기록 스 위 트 (3000) 로 부 터 의 기 록 된 스킬 파 일 을, 깔 및 로봇 손 과 같은 로봇 컴 포 넌 트 를 로봇 인간 스킬 실행 
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[0449] 


[0450] 


[0451] 
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조가 
브 러 리 (116) 에 서 미리 정 의 되는 바와 같은, 미소 조 작 에 대한 제어 prone 사 용 하여 ang 
행한다. 로봇 컴 포 넌 트 는 동일한 xyz 좌 표 (3005) 를 가지고 그리고 실시간 x E 
인 삼차원 모 델 (3007) 을 생 성 하는 것에 의해 스 킬 에 대한 가능한 실시간 조 정 을 가지고 동 작 한다. 

본 개 시 의 실 시 형 태 에서 설 명 되는 것과 같 적 
| 1A 문 제 가 해 결 되어야 한다는 것, 및 로 봇 공 학 의 문현 
봇 공학 시 스 템 에 서 의 정적 및 
3 


gk 


1 


* 


1062, 범용 휴머노이드 로 봇 에 대한 전체 로봇 제어 플 랫 폼 (3010) 을 , 본 개 시 의 기 능 성 의 se 
. 범용 통신 버 스 (3002) 는 , 내부 및 외부 센 서 (3014) 로 부 터 의 판독 

있는 변수 및 그 현재 값 (3016), 예컨대 로 봇 의 움 직 임 에 서 의 허 용 오차, 로 봇 의 
봇 는 로 봇 이 조 작 을 필 요 로 할 수도 있는 오 브 젝 트 가 있는 곳 과 같은 환경 정 보 (3018) 를 비롯한 
데 이 터 에 대한 도 관 (0000011) 으 로서 기 능 한다. 이들 입력 소 스 는, 휴머노이드 로 봇 이 상 황 을 인 식 하게 만들고, 
인 저 레 벨 의 액추에이터 커 맨 드 (3020) 로 부터, 컴포넌트 미소 조 작 (3024) 의 대형 전자 라 이 브 러 
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를 참 조 할 수 있는 로봇 플 래 너 (3022) 로 부 터 의 고 레 벨 의 로 봇 식 엔드 투 엔드 태스크 계 획 (high level 
robotic end-to-end task plan) AJJ AJ 태 스 크 를 수 행 할 수 있게 만드는데, 컴포넌트 미소 


조 작 (3024) 은 , 그 다음, 자 신 의 사 전 조 건 이 적 용 을 허 용 하 는 지 의 여 부 를 결 정 하 도록 해 석 되 고 로봇 인터프리터 
모 듈 (robotic interpreter module)(3026)£3-E] 머신 실 행 가능 코 드 로 변 환 되 고 그 다음 실제 커맨드 및 감지 
NISEN 로봇 실행 모 듈 (3028) 로 전 송 된다. 


로봇 계획, 감지 및 작동 외에, 로봇 제어 플 랫 폼 은 또한, 로 봇 - 인 간 인터페이스 모 
을 통해 인 간 과 동 신 할 수 있고, 미소 조 작 에 대 응 하는 빌딩 블록 태 스 크 를 인 간 이 수 행 하는 


언어, 제스 ’ de ^ , ㄴㄴ cu ㄴ 
것을 관 찰 하는 것에 의해 그리고 미소 조작 학습 모 듈 (3032) 에 의해 다 수 의 관 찰 을 미소 조작, 즉 사 전 조건 및 
사 후 조 건 을 갖는 신 뢰 가 능 하 고 반 복 가능한 감 지 - 액 션 시 퀸 스로 일 반 화 하는 것에 의해, 신 규 의 미소 조 작 을 학습 


도 107 은 , 휴머노이드 애 플 리 케 이 션 - 태 스크 복제 프 로 세 스 의 일 부 로 서 미소 조작 라 이 브 러 리 의 생성, 전달, 구 
현 및 사 용 을 위한 컴퓨터 아 키 텍 쳐 (3050)( 또 는 개 략 도 ) 를 예 시 하 는 블 록 도 이다. 본 개 시 는, 라이브러리 및 컨 


트 롤 러 시 스 템 과 의 결 합 시, 로봇 휴머노이드 시 스 템 이 인간 태 스 크 뿐만 아니라 임 의 의 필 요 로 되는 태스크 pg 
스 를 달 성 하는 자체 조립 로봇 실행 시 퀸 스 를 복 제 하는 것을 가 등 하게 하는 컴퓨터 기 반 의 태스크 실행 설 명 을 
추 상 화 하 고 재 결 합 하는 접근 방 식 으로 나타나는, 많은 소프트웨어 엔 진 과 데 이 터 세트 및 라 이 브 러 리 를 포 함 하 는 
소프트웨어 시 스 템 의 조 합 에 관한 것이다. 본 개 시 의 특정한 엘 리 먼 트 는, 미소 조 작 (0) 생 성 기 (3051) 에 관한 
것인데, 미소 조 작 (0) 생 성 기 (3051) 는 , 휴머노이드 로봇 자체 상 에 / 휴 머 노이드 로봇 자 체 와 함께 상 주 하는 A] 
레벨 
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해 실 행 되는 고 레 벨 의 태스크 실행 커맨드 시 퀸 스 를 생 성 하기 위해, 휴머노이드 컨트롤러 
(3056) 에 의해 액 세 스 될 수 있는 미소 조작 라 이 브 러 리 (00.) 를 생 성 한다. 


미소 조 작 을 실 행 하기 위한 컴퓨터 아 키 텍 쳐 (3050) 는 , 컨트롤러 알고리즘 및 그들의 관련된 컨트롤러 이득 값 의 
개 시 뿐만 아니라, 임 의 의 주어진 모 션 / 작 동 유 닛 에 대한 포 지 션 / 속 도 및 / 힘 / 토 크 , 뿐만 아니라, 이들 제어 알고 
리 즘 을 구 현 하고 각 각 의 데 이 터 세트 내에 포 함 되는 규 정 된 모 션 / 상 호 작용 프 로 파 일 의 중 실 도 를 보 장 하 기 위해 
지각 피 드 백 을 사 용 하는 A 레 벨 (액추에이터) 컨 트 롤 러 ( 들 )( 하 드 웨 어 및 소프트웨어 엘리먼트 m 다 에 의해 E 
현 됨 ) 에 대한 명시된 시간 프 로 파 일 의 조 합 을 포 함 한 다. 이들은 또한 하 기 에 서 더 상세히 설 명 되며 따라서 관련 
된 도 107 에 서 적절한 컬러 코 드 로 지정된 


ML 생 성 기 (3051) 는 , 하나 이상의 M 데 이 터 베 이 스 (664) 의 일 부 가 또한 되도록 결국 사 용 되 는 미소 조 작 (101) 
데이터 세 트 (663) xm 다를 생 성 하 는 다 수 의 소프트웨어 엔 진 (662) 을 포 함 하는 소프트웨어 시 스 템 이다. 


ML 생 성 기 (3051) 는 상기 언 급 된 소프트웨어 엔 진 (3052) 을 포 함 하는데, 상기 언 급 된 소프트웨어 엔 진 (3052) 은 
A3 uj 
설명 


각 각 의 미소 조작 태 스 크 를 설 명 하는 파라미터 세 트 를 생 성 하기 위해 지각 및 공간 데 이 터 와 더 고 레 벨 의 추론 
소프트웨어 모 들을 활 용 하고, 그에 의해 시 스 템 이 다 수 의 레 벨 에서 완전한 81 데이터 세 트 (3053) 를 구 축 하는 것 


D., 
을 허 용 한다. 계 층 적 101 라 이 브 러 리 000.) 빌 더 (6011007) 는 , 완전한 태스크 액션 세 트 를, 복잡도 및 추 상 화 의 관 
점 에서 A 레 벨 로부터 고 sue 분 류 되는 직렬 및 병렬 모션 프 리 미 티 브 의 시 퀸 스로 분 해 하는 것을 허 용 하는 
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소프트웨어 모 듈 에 기 초 한 다. 그 다음, 계 층 적 분 류 는, 완전한 MM 데 이 터 베 이 스 (3054) 를 구 축 하기 위해 MML 데 
이 터 베이스 빌 더 에 의해 사 용 된다. 


앞서 언 급 된 파라미터 세 트 (3053) 는 , 특정한 태 스 크 의 성공적인 완 료 를 위한 태스크 성능 메트릭, 휴머노이드 
작동 시 스 템 에 의해 사용될 제어 알 고 리 즘 뿐만 아니라, 수 반 되 는 휴 머 노 이 드 의 물리적 엔 티 티 / 서 브 시 스 템 뿐만 
아니라 태 스 크 를 성 공 적 으로 실 행 하 는 데 필 요 로 되는 각 각 의 조작 국 면 에 eid 태스크 실행 시 퀸스 및 관련 
된 파라미터 세 트 의 분 류 를 비롯한, 다 수 의 형 태 의 입력 및 데 이 터 (파라미터, , 등 등 ) 와 알 고 리 즘 을 포함한 
다. 추가적으로, 명시된 제어 알 고 리 즘 에 대한 컨트롤러 이 득 뿐 만 아니라, "A a rä 행 에서 수 반 되는 각 각 의 작 
동 디 바 이 스 ( 들 ) 에 대한 모 션 / 속 도 및 힘 / 토 크 에 대한 시간 이력 프 로 파 일 을 명 시 하 기 위해, 휴머노이드 고 유 의 
액추에이터 파 라 미 터 의 세 트 가 데 이 터 세 트 에 포 함 된 다. 

ML 데 이 터 베 이 스 (3054) 는 , 휴 머 노 이 드 가 임 의 의 특정한 저 - 고 AAJ 태 스 크 (100- to high-level task) E 달성 
하는 데 필요한 다 수 의 x 레 벨 - 더 고 레 벨 (1006- to higher-level)9] 데이터 및 소프트웨어 모 듈 을 포 함 한 다. 
라 이 브 러 리 는, 앞서 생 성 된 M 데 이 터 세 트 뿐만 아니라, 동적 제 어 (000), 머신 HA (OpenCV) 및 다른 상호 작 용 / 


프 로 세 스 간 통신 라 이 브 러 리 (805, 등 등 ) 에 관 련 이 있는 현 존 하는 컨트롤러 기 능 성 과 같은 다른 라 이 브 러 리 를 x 
함 한다. 휴머노이드 컨 트 롤 러 (3056) 는 또한, 휴머노이드 로봇 플랫폼 상 에 서 의, 그리고 휴머노이드 로봇 플랫폼 
과 의 실 행 을 위해 머신 실 행 가능 명 령 어 를 A 레 벨 의 컨 트 롤 러 (3059) 로 공 급 하기 위해 고 레 벨 의 태스크 Aa 
설 명 을 사 용 하는 고 레 벨 의 컨트롤러 소프트웨어 엔 진 (3057) 을 포 함 하는 소프트웨어 시 스 템 이다. 
A^ 


고 레 벨 의 컨트롤러 소프트웨어 엔 진 (3057) 은 애플리케이션 고 유 의 태스크 기 반 의 로봇 명령 

q, 애플리케이션 고 유 의 태스크 기 반 의 로봇 명령어 세 트 는, 커맨드 실 행 기 (008) 에 대한 머 신 이 이해할 수 

는 커맨드 및 제어 시 퀸 스 를 생 성 하는 AME AAA 소프트웨어 엔 진 으로 차례로 m 

(3052) 은 커맨드 시 퀸 스 를 모션 및 액션 목 표 로 분 류 하고 실행 계 획 을 ( 시 간 적 인 것 : 

것 둘 다 에서) 개 발 하고, 그에 의해, 시간 순 서 의 모 션 (포지션 및 속도) 및 상호 작 용 ( 힘 및 토크) 프로파일 

생 성 을 가 능 하 게 하는데, 이 프 로 파 일 은, 그 다음, 영 향 을 받은 개별 액추에이터 컨 트 롤 러 (3000) 에 의한 휴 머 
드 로봇 플랫폼 상 에 서 의 실 행 을 위해 저 레 벨 의 컨 트 롤 러 (3059) 로 공 급 되고, 영 향 을 받은 개별 액 추 에 이 

컨 트 롤 러 (3060) 는 , 결 국 에는 적어도 그들 자 신 의 각 각 의 모터 컨 트 롤 러 와 전력 하 드 웨 어 와 소프트웨어 및 피 

töl 


o, rjr e xe rir 


mf! 


저 레 벨 의 컨 트 롤 러 는, 포 지 션 / 속 도 및 힘 / 토 크 에 대한 필 요 로 되는 설정 지 점 을 소프트웨어 알 고 리 즘 에 공급 
기 위해 디지털 컨트롤러, 전자 전력 드라이버 및 지각 하 드 웨 어 를 사 용 하는 액추에이터 컨 트 롤 러 를 
포 함 하는데, 전 트 롤 러 는, daz 되는 성능 총 실 도 를 보 장 하기 위해 피드백 센서 신 호 에 의 존 하여, 타임 piis 
가 붙은 시 퀸 스 를 따라 충실히 복 제 하도록 되어 있다. 더 고 레 벨 의 태스크 성능 충 실 도 가 커맨드 실 행 기 (3 
) 


Oo x qua de 성능 rund Axsqo Ud sq 또한 vus 있는 중안, IEEE, Và 

로 되는 모 션 / 상 호 작용 단 계 ( 들 )/ 프 로 파 일 ( 들 ) 이 완 료 될 AAA 모든 설정 AAA pde] 걸쳐 달 성 되는 것을 

보 장 하기 위해 일정한 루 프 에서 유 지 되어, 태스크 성 과 가 필 요 로 되는 성능 범위 내에 떨어지는 것을 보 장 하기 

5 2e geld di a 기기 x 기리 duis vase zen (highcto-lon) 이 
ò 


z] (teach-playback controller) (306D) QA, 로 봇 은 모션 프 로 파 일 의 세 트 를 통해 유 도 되는데, 
로 시간 동 기 화 된 양 식 으로 연 속 적 으로 udi, 그 다음, 앞서 기 록 된 모션 프 로 파 일 을 정 확 하 

A 따 르 도록 각 각 의 Jaa 엘 리 먼 트 를 제 어 하는 것에 의해 A sue 컨 트 롤 러 에 의해 ' 재 생 된 다 '. 제어 및 구 
로 봇 을 제 어 하는 sp 필요한데, 그 중 일 부 는 상 업 적 으로 이 용 가 능하다. 본 원 의 aug 개 시 가, 

로봇 상에서 머신 판 독 가능한 시간 동 기 화 된 모 션 / 상 호 작용 프 로 파 일 을 실 행 하기 위해 저 레 벨 의 
본 개 시 의 실 시 형 태 는, 잠 재 적 으로 많은 수 의 간단한 것 에 서 부터 

율 적이고 비용 효율적인 2 생성 및 실 행 하는 것을 허 용 하는, 교수 
적 동 더 를 


Wa 더 대 응 가능한 프로세스, 


e! i 


복잡한 것 까 지의 태 스 
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[0465] 


[0466] 


[0467] 


[0468] 


otl ox [9t 


y uu s m xe 


r2 


르고 ox iB 


qd Mou zx 


H, 


xA 


등 록 특허 


a 


x, 
9, 
a 
AX 
2 
r 
e w 
t u 
-H 

4 
ou 

f 
Z 

p 


서는, 그들의 물리적 위치 및 제 어 되는 것 
센 서 ( 외 부 (3071), 


로 그 룹 화 되었다. 세 개의 타입 


형 성 한다: 


후 자 는 0 서 브 루 턴 의 das] 직렬 및 


Uu 


을 필 요 로 할 E 


x2 ui 7] 


내 부 (3073), 및 


8 한 상호 작 용 의 일 부 에 


인 터 페 이 스 (3072)) 는 그들의 


트 를, 적절한 통신 링크 및 프 로 토 콜 을 통해 데이터 
프 로 세 스 (3074) 로 공급 


포 워 딩 하는 데이트 스위트 


한다. 


, 


부 센 서 (3071) 는 , X aes 양팔 로봇 토 르 소 / 휴 


드 외 부 에 위 치 되 는 / 외 부 에 서 사 용 되 는 센 서 를 
} 


개별 시 스 템 의 위치 
된다. 
전 자 기 (61601[7004880611 ㅇ ; EM) 스펙트럼 
하기 위한 비디오 카메라, 


등 등 을 사 용 하여 공간적 위치 및 구성 


및 구 성 을, 


부 센 서 (3073) 는 양팔 


, 액추에이터 전류 및 관절 


형 서 


양팔 토 르 소 / 휴 머 Mo 


이러한 스 위 트 에 대해 사 용 되 는 센서 타 입 은 간단 


및 쌍 안 (61-0004187) 및 삼 안 (( ㅠ 1-0 ㅁ 004181) 카메라, 


토 르 소 / 휴 머 노이드 


센서 헤 드 의) 내장형 광학 트 래 커 를 통한 이차원 레 이 아 웃 을 측 정 할 수 


머 노 이 드 가 자 신 의 태스크 중 


드 뿐만 아니라 세 상 (00710) 에 서 모 델 링 하 는 A 
접촉 스 위 치 (도어, 등등), 일 차 원 범위 측정 


등등), 이차원 정 보 (형상, ui € 


d 


기 반 의 센 서 (1 레인저, 


정 보 를 생 성 하기 위해 사 용 되 는 삼차원 


내 부 에 있는 센 서 이 며 , 주로 내부 변수, 예컨대 A/A CA imb) 


센 서 를 


10-2286200 


병렬 조 합 의 사 슬 연 


기 초 하여 세 개의 카 테 고 
데이트 
프로세싱 및 / 또 는 로봇 컨트롤러 엔 진 (3075) 으 로 데이트 


/ 관 절 


[zi 
힐 및 토크, VG 변 수 ( 사 운 드 , 온도 
존재 스 위 치 (equipment-specific presence sw 


및 삼차원 센서 타 입 은 , 범 위 / 거 리 , 비디오 


직 교 (Cartesian) E 


, 


임 의 의 것 동안 실 세 계 와 상호 


터 페이스 센 서 (3072) 는 , 양팔 토 르 소 / 휴 
움직임 8 


크 (토마토 자르기, 


한 잡 기 를 


작용 


센 서 이다. 피아노 7 


등등) 이 


1108) 


카메라 


있다 ： 


[i 


A 


고 가 l 때 


펙 터 (endef fector) Y} 4 
] 


컴플라이언스 i mpliance), 


109i, 토 르 소 (3110) 를 통해 eas 


도 
팔 
토 
z 
A 
(3 
사 


미소 


라 


w 


토 르 소 / 휴 머 노 이드 ajos (aps) 
폴 로 지 (3080) 를 예 시 하는 블 록 도 를 묘사 
관절 섹 션 (1100-] 
의 손 가 락 ( 들 )(3092 및 3102), 
095 및 3105) 의 각 각 은 , 차례로 


지 (an upper-arm- 


9, 
gol 


Xo 
rr 

X 

z A 
고 

rE 

3 
~~ 

는 

X 
-H, 


의의 다른 spe] 변 수 (사운드, 


g n 
ret 
> 

» 

gi 


한다. 각 각 의 xr(3090 및 310008, 내 
oint section)(30905 및 3105) 으 로 나 누 어 진 다. 각 각 의 손 (3091, 3101) 은 , 차례로 
손 바 닥 (3093 및 3103), 

전 완 사 지 (forearm-1imb)(3096 및 3106), 
imb)(30908 및 3108) 뿐 만 아니라, 어깨 고 


rr 프 
X 
Sh 
© 
2 
»o 
tio 
M 
b 
Xt 
의 


을 
= 
J [e] 
ra 
그 
R^ 
o 
(i 
+ 
39; 
rir 


열 , 님 


별 적인 그러나 동일한 팔 1(3090) 및 팔 2(3100) 를 갖는 


스템 기반 
내 부 적 으 로, 손 (3091, 3101) 
, 하 


관절 


및 손 목 (3094 및 3104) 으 로 구 성 된 다. 사지 
팔꿈치 관 절 (3097 및 3107), 
성 된다. 


, M 액션 


3% (3099 및 3109) x 구 


이, Æ wx 


to 
IR 


ox 
od ph 고 


반의 미소 조작 라이브러리 액션 기 반 의 양팔 및 토 르 소 


및 사 
나이 
섹션 


상 완 


TE 


zi 
x 

ror 
qe 
Ta 
p 
zo, 

€ H 
H 
2 


ES 
m 
gu 


nam adi 


gd LU 


조 작 000) 액션 


허 용 하여 , 
도 미소 조 작 000 as 구 
하기 위한 물리적 


이 브 러 리 ( 들 )( 의 pes 축 하 기 위 히 
duse AES 적절히 vas 


으 
a 


는 
ma 


허 용 하는 두 개의 상 보 적인 


저그 
년 


D. 
# 식 중 하 나 에 불 과 하다는 것을 유 의 한다. 


| 
도메인 분 류 는, 완 
H 


i 
) 루 틴 E 


꼬 r 


작 (101) ( 서 브 ) 루 턴 의 단 순 화 된 파 라 ㅁ 


110 은 , 양팔 EEA 휴머노이드 


[Eu 


태 스 크 에 무 관 하게, 태스크 고 유 의 A 
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[0469] 


[0470] 


[0471] 


[0472] 


[0473] 


[0474] 


[0475] 


[0476] 


등 록 특허 10-2286200 


스 (3120) 에 대한 MM 라이브러리 조작 국면 조합 및 전 이 를 위한 임 의 의 조작 활 동 과 관 련 되는 조작 기능 국 면 의 
세 트 로서 묘 사 한다. 


그러므로, 일반적인 서 브 루 틴 의 AEE 형 성 하는 미소 조 작 (101) 모션 프 리 미 티브 루 틴 의 보다 더 복 잡 하고 더 
고 레 벨 의 세 트 를 구 축 하기 위해, 고 레 벨 의 미소 조 작 (0) 은 임 의 의 조 작 의 다양한 국면 사 이 의 전 이 로서 생각 
될 수 있고, 그에 의해 더 고 레 벨 의 미소 조작 루 틴 (모션 프 리 미 티 브 ) 을 개 발 하기 위한 미소 조 작 (101) 서 브 루 
틴 의 간단한 사 슬 연 결 을 허 용 한다. 조 작 (접근, 움 켜 잡기, 기 술 을 요 하 는 maneuver), 등 등 ) 의 각 각 의 국면 
은, 그 JAR, 물리적 도메인 엔 티 티 [ 손 가 락 (들), 손바닥, 손목, 사지, 관 절 (팔꿈치, 어깨, 등등), 토 르 소 , 등 
등] 중 하나 이 상 을 수 반 하 는 모션 및 힘 / 토 크 ( 내 부 , 외 부 뿐만 아니라 인터페이스 변 수 ) 를 제 어 함 에 있어서 수 
반 되 는 파 라 미 터 의 AEA 의해 설 명 되 는 자기 자 신 의 저 레 벨 의 미소 조 작 이 다 는 것을 유 의 한다 

양팔 시 스 템 의 x 1(3131)&, 특정한 EA (Gm, 유 텐 실 , 표면, 등 등 ) 에 접 근 하 기 이 전 에 주어진 구 성 (3132) 을 갖 
는 aces] 특정한 위 치 (3131) 를 달 성 하 기 위해 x 108 에 서 정 의 되는 바와 같은 외부 및 외부 센 서 를 사용 
하는 것으로, 접근 국 면 (3133) 동안, 그리고 임 의 의 움 켜 잡 기 국 면 (3035)( 필 요로 되는 경우) 동안, 시 스 템 을 가 
이 드 하기 위해 인터페이스 센 서 를 사 용 하는 것으로 생 각 될 수 있고; 후 속 하 는 핸 들 링 / 기 술 을 eeu 조작 국면 
(3136) 는 엔 드 이 펙 터 가 ( 휘 젖 기 (6117) 위해, 그리기 위해, 등 등 을 위해) 자 신 이 움 켜 잡고 있는 기 기 를 사 용 하는 
것을 허 용 한다. 유사한 액션 및 시 퀸 스 를 수 행 할 수 있는 x 2(3140) 에 도 동일한 설 명 이 적 용 된 다. 


미소 조 작 (101) 서 브 루 턴 액 션 이 실 패 하 면 (예컨대 다시 움 켜 잡 기 (6-87850) 를 필 요 로 하면), 모든 미소 조작 시 

퀸 서가 해야 하는 것은 이전 국 면 을 향해 뒤로 점 프 하여 동일한 액 션 (어쩌면 성 공 을 보 장 하기 위해, 

필 요 하다면, 파 라 미 터 의 수 정 된 AEE 갖 는 다 ) 을 반 복 하 는 것 이 다 는 것을 유 의 한다. 상이한 손 가 락 으 로 피아노 

키 의 시 퀸 스 를 연 주 하는 것과 같은 더 복잡한 액 션 의 세 트 는, 상이한 키 가 상이한 간 4 

( 소 프 트 / 하 드 , 장 / 단 , 등 등 ) 를 가지고 눌 려 지 는 (6[7006) 것을 허 용 하면서, 접 근 (3133, 3134) 및 43 (3134, 
H 


다 
$ Ò XL 

3144) 국면 사 이 에 서 의 루 프 (10400108-1002) 를 수 반 하고; 피아노 7] 스케일 상의 상이한 옥 타 브 로 

P 에 

arn 


N 
2, 
X 
H 
Au 
H 
oT 
eo. 
a 
fot 
은 


xt 2(3140) 는 팔 (3130) 과 병 렬 로 그리고 독 립 적 으로, 또는 (예컨대 지 휘 봉 을 휘두르는 지 휘 자 의 x 및 토 르 소의 
모션 동안) 움직임 협동 국 면 (315), 및 / 또 는 예컨대 테이블 상에서 도 우 를 반 죽 하고 있는 양 팔 의 액션 동안 접 
촉 및 상호 작용 국면 단 계 (3153) 에 의해 가 이 드 되는 팔 (3130) 및 토 르 소 (3150) 와 연계 및 협 력 하여, 유사한 활 
동 을 수 행 할 수 있다 

도 IAN 묘 사 되는 하 나 의 JAE, 가장 A 레 벨 의 서 브 루 틴 으로부터 더 고 레 벨 의 모션 프 리 미 티브 또는 더 
복잡한 미소 조 작 (01001) 모션 및 추상화 시 퀸 스 까 지 의 범 위 에 이르는 미소 조 작 (0) 이 , 특정한 국 면 과 관 련 되 는 
상이한 모 션 의 세 트 로부터 생 성 될 수 있다는 것인데, 미소 조 작 (0) 은 , ( 학 습 을 통해 측정, 제어 및 최 적 화 할 ) 
명 확 하 고 잘 정 의 된 파라미터 세 트 를 결국 가지게 된다. 더 작은 파라미터 세 트 는 더 용 이 한 디 버 깅 을 
허 용 하고, 작 동 하도록 보 장 될 수 있는 서 브 루 틴 은, 더 고 레 벨 의 Ww 3e, 잘 정 의 된 그리고 성공적인 더 a 
QA M FAA 완전히 기 초 되는 것을 허 용 한 다 

미소 조작 ( 서 브 ) 루 틴 을 , 도 110 에 서 묘 사 되는 바와 같은 태스크 AJ 특정한 국면 동안 모 니 터 링 되고 AAA 
도록 요 구 될 뿐만 아니라, 도 109 에 서 분 류 되는 바와 같은 특정한 물리적 유 닛 (의 세 트 ) 과 추 가 로 관 련 되도록 
요 구 되 는 파 라 미 터 의 AEA 커 플 링 하는 것은, 직 관 적 인 미소 조 작 (0) 모션 프 리 미 티 브 가 생 성 되어 일반적인 
그리고 태스크 고 유 의 미소 조 작 (0) 모 션 / 액 션 라 이 브 러 리 의 세 트 로 컴 파 일 되는 것을 허 용 하는 표 현 의 아주 강 
ag 세 트 를 허 용 한 다는 것을 유 의 한 다 

도 111 은 , 스튜디오 데이터 생성, 수집 및 분석 프 로 세 스 의 일 부 로 서 일반적인 그리고 태스크 고 유 의 모션 프리 
미 티 브 Em 다 에 대한 미소 조작 라 이 브 러 리 (들) 생 성 의 프 로 세 스 (3160) 를 예 시 하 는 흐 름 도 를 묘 사 한 다. 이 도면 
은, 저 레벨 및 고 레 벨 의 미소 조작 모션 프 리 미 티 브 가 낮은 것 으 로 부터 복잡한 원격 로봇 태스크 실 행 의 성공 
적인 AEE 나타나는 것을 보 장 하는, 파라미터 값 , 시간 이력, 커맨드 시 퀸스, 성능 척도 및 메트릭, 등 등 을 
갖는 데 이 터 세 트 를 포 함 하 는 미소 조작 라 이 브 러 리 의 세 트 를 생 성 하기 위해, 지각 데 이 터 가 소프트웨어 엔 진 의 
세 트 를 통해 어떻게 프 로 세 싱 되 는 지 를 묘 사 한 다 


더 상세한 뷰 에서, 일반적? 
떻 


위해, 지각 데 이 터 가 els 


리고 태스크 고 유 의 미소 조작 모션 프 리 미 티브 라 이 브 러 리 의 세 트 에 도 달 하기 
터 링 되고 프로세싱 엔 진 의 시 퀸 스로 입 력 되 는 지 가 도 시 된다. 도 108 에 서 식 별 되 
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[0477] 


[0478] 


[0479] 


[0480] 


[0481] 


[0482] 


는 지각 데 이 터 (3162) 의 프 로 세 싱 은, 지각 데 이 터 (3162) 의 필터링 단 계 (3161) 및 지각 데 이 터 (3162) 를 
엔 진 (3163) 을 통해 그 룹 화 하는 것을 수 반 하는데, 여기서 데 이 터 는 도 109 에 서 식 별 되는 바와 같은 물리적 as 
Tee qus, pddisr dad j^ wuGIDR Siue s L4 dust 4 qi 7 
작 국 면 과 관 련 되고, 그 후 이들은 두 개의 )0 소프트웨어 엔 진 을 통해 프 로 세 싱 된다. 


MM 데이터 프로세싱 및 구조화 엔 진 (3165) 은 모션 |] 식 별 (3165-1), 조작 단 계 의 FAA 그 룹 화 (3165-2) 
및 그 다음, 그 조작 단 계 를, 각 각 의 미소 조작 단 계 에 대한 파라미터 값 의 데 이 터 세 트로 추 상 화 하 는 추상화 단 
계 (3165-3) 에 기 초 하 여 모션 프 리 미 티 브 의 중간 gola aqy (interim library) € 생 성 하는데, 여기서 모션 프리 
미 티 브 는 미리 정 의 된 저 레 벨 로부터 고 레 벨 로 의 액션 프 리 미 티 브 (3165-5) 의 세 트 와 관 련 되 고 중간 라이브러리 
(3165-4) 에 저 장 된 다. 예 로 서 , 프 로 세 스 (3165-1) 는 , 칼 을 잡아서 식품 아 이 템 을 LSU SA 자르는 스튜디오 요 
리 사 와 관 련 되는 오브젝트 움 켜 잡기 및 반 복 적 인 앞 뒤 로 의 모 션 을 나타내는 데 이 터 세 트 를 통해 모션 시 퀸 스 를 
식 별 할 수도 있다. 그 다음, 모션 AUSE, 3165-2 에 서 , 하나 이상의 팔 (들) 및 rerum 대한 다 수 의 조작 국 
면 (예컨대 칼 을 움 켜 잡 기 위해 손 가 락 을 제 어 하 는 것, 칼 을 적절히 배 향 하는 것, 자르기 위해 칼 과 일 렬 이 되도 
록 팔 과 손 을 직 동 시 키 는 (17308131108) 것, 자르는 면 을 따라 자르는 동안 접촉 및 ; 

적을 따라 자 르 기 의 시 작 으로 칼 을 리 셋 하는 것 및 그 다음 상이한 슬라이스 폭 / 각 도 를 달 성 하기 
위해, AJAA 식품 아 이 템 을 자르는 접 촉 / 힘 제 어 / 궤 적 추종 xix4pontact/force-control/trajectory- 
following process) € 반 복 하 는 것) 사 이 의 전 이 를 갖는 도 109 에 서 도 시 되는 여러 가지 물리적 엘 리 먼 트 ( 손 가 
락 및 사 지 / 관 절 ) 의 관련된 액 션 으로 PFY 다음, 조작 국 면 의 각 각 의 부 분 과 관 련 되는 파 라 미 터 는, 
3165-3 에 서 , 추 출 되어 수치 값 을 할 당 받고, ' 잡 기 ', ' 유 텐 실 정 렬 ', ' 자 르 기 ', ' 인 덱스 9utindexcover)', 등 
등과 같은 qeu 디스크립터 (00e00nic descriptor)9] 함께 3165-5 에 의해 제 공 되 는 특정한 액션 프 리 미 티 브 와 
관 련 된 다. 


중간 라이브러리 데 이 터 (3165-4) 는 학습 및 튜닝 엔 진 (3166) 으 로 공 급 되는데, 이 경우, 다른 다 수 의 스튜디오 
세 션 (3168) 으 로 부 터 의 데 이 터 가 사 용 되 어 유사한 미소 조작 액션 및 그들의 성교 하 고 (3166-1) 그들의 데 
이터 Apes 비 교 하 여 (3166-2), 표준 머신 학 습 / 과 라 미 터 튜닝 기술 중 하나 이 상 을 반 복 적 인 양 석 (3166-5) 으 로 
용하여 각 각 의 미소 조작 그룹 내 에 서 파라미터 튜 닝 (3166-3) 을 히 용 한다. 추가적인 레벨 구조화 프로세스 
(3166-4) 는 , 미소 조작 모션 프 리 미 티 브 를, 서 브 루틴 액션 프 리 미 티 브 의 시 퀸 스 (직렬 및 병렬 조 합 ) 로 이 루 어 지 
는 일반적인 저 레 벨 의 서 브 루틴 및 더 고 레 벨 의 미소 조 작 으로 분 류 하는 것 


T a 
Ji 
n 


PS 


wo jy 
ù 
ox, 
i 
A 


그 가은, 주 속히 라이브러리 Nue 오른 UNS 디즈 조차 Pa duci qeu eec ad] 
u x) 는 기 
= ò 그 


브 러 리 (3167-2) 의 일 부 로 서 , 모든 관련된 데 이 터 (커맨드, 파라미터 세트 및 예 상 된 / 필 요로 ) 를 
갖는 일반적인 다중 레 벨 의 비즈 조작 액션 프 리 미 티 브 의 beg 편 제 한 다. 그 다음, 분 리 되고 별 개 인 라 이 브 러 
리가, 일반적인 미소 조작 액션 프 리 미 티 브 의 임 의 의 AASE 특정한 태 스 크 ( 요 리 하기, 그림 그리기, 등 등 ) 에 
할 당 하는 것을 허 용 하여, 원격 로봇 시 스 템 에 의한 스튜디오 Aue 복 제 하 는 s 필 요 로 되는 태 스 크 에 만 관련 
이 있는 태스크 고 유 의 데 이 터 세 트 ( 예 컨대 키친 데이터 및 파라미터, 기기 고 유 의 파라미터, 등 등 ) 의 포 함 을 s 


용 하 는 태스크 고 유 의 라 이 브 러 리 (3167-1) 로 서 또한 구 축 된다. 


라이브러리 액세스 매 니 저 (3169) 가 , 원격 로봇 복제 시스템 상 으 로 전달할 적절한 라이브러리 및 그 
된 데 이 터 세 트 (파라미터, 시간 이력, 성능 메트릭, 등 등 ) 를 체 크 아 웃 하 는 (3169-1) 것 뿐만 아니라, 하 


4e, 
분 


의 동 일 한 / 상 이한 원격 로봇 시 스 템 에 의한 학 습 된 그리고 최 적 화 된 미소 조작 실 행 에 기 초 하여, 업데이 
된 미소 조작 모션 프 리 미 티 브 (파라미터, 성능 메트릭, 등 등 ) 를 다시 체 크 인 하 는 (3169-2) 것을 담 당 한다. 이 
것은, 라 이 브 러 리 가 계 속 해 서 성 장 하는 것 및 점점 많 아 지는 원격 로봇 실행 플 랫 폼 에 의해 최 적 화 되는 것을 보 
장 한 다. 
도 npe, 전 문 가 의 액 션 이 기 록 되고, 분 석 되고 그리고 계 층 적 으 로 구 조 화 된 미소 조작 데 이 터 세 트 (커맨드, 파 
라 미 터 , 메트릭, 시간 이력, 등 등 ) 의 머신 실 행 가능 세 트 로 해 석 된, 스튜디오 설 정 에서 전 문 가 에 의해 실 행 되는 
특정한 태 스 크 ( 요 리 하기, 그림 그리기, 등 등 ) 의 원격 복 제 를 실 행 하기 위해 원격 로봇 시 스 템 이 미소 조 작 (00) 
라 이 브 러 리 ( 들 ) 를 어떻게 활용할 것 인 지 의 프 로 세 스 를 예 시 하는 블 록 도 를 묘 사 하는데, 계 층 적 으 로 구 조 화 된 미 
4 조작 데 이 터 세 트 의 머신 실 행 가능 세 트 는, 다 운 로 드 되어 적절히 파 싱 되면, 로봇 시 스 템 (이 경우 양팔 토 르 수 
스 것과 실 질 적 으로 동일한 최종 결 과 를 달 


/ 휴 머 노 이드 시 스 템 ) 이 전 문 가 의 액 션 을 , 스튜디오 설 정 에서 전 문 가 의 


성 하 기에 충분한 충 실 도 를 가지고 전 문 가 의 액 션 을 충 실 하게 복 제 하는 것을 허 용 한다. 
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롤 러 는, 설 행 모 들이 관절 및 사지 포지션 및 속 도 뿐만 아니라 (내부 및 외부) 힘 및 토 크 에 대해 확 립 된 프로 
파 일 을 따르는 것을 허 용 하기 위해, 전체 시 스 템 으로부터 피 드 백 을 수 신 하는 동안, 실행 모 들이 해 석 하고 실행 
하는 필 요 로 되는 커맨드 및 모션 시 퀸 스 를 생 성 한다. 병렬 성능 모니터링 프 로 세 스 는, daz 되는 태스크 충 
실 도 를 xs 위해, 태스크 due 기능적 및 성능 메 트 릭 을 사 용 하여 로 봇 의 액 션 을 추적 및 프 로 세 싱 한다 
m4 sus dal zc osa e ie godes ezdt Ai 어이 Ws, 기스 za mu a 
$ 프 로 세 스 는, 입 의의 미소 조작 파라미터 세 트 를 취 하 도록 그리고 특정한 기능적 결 과 가 층 족 되지 않으면 그 
것을 수 정 하도록 허 용 된다. 그 다음, 재 실 행 을 위한, 뿐만 아니라, 특정한 미소 조작 vue 업 데 이 트 / 재 구 축 하 
기 위한 수 정 된 미소 조작 파라미터 AES 재 구 축 하 기 위해, 업 데 이 트 된 파라미터 데 이 터 가 사 용 되 는데, 특정 
한 미소 조작 루 틴 은, 다른 로봇 시 스 템 에 의한 미 래 의 사 용 을 위한 수 정 된 / 재 튜 닝 된 라 이 브 러 리 로서 원 래 의 라 
이 브 러리 쿠 틴 으로 다시 제 공 된 다. 시 스 템 은, 최종 결 과 가 ds 때 까지 모든 미소 조작 단 계 를 모 니 터 링 하고 
일단 완 료 되면, 로봇 실행 루 프 를 빠져 나와 추가 커맨드 또는 인 


[483] 특정한 상 세 에서, 상 기 에서 개 설 되 는 (00111160) 프 로 세 스 는 하 기 에 설 명 되는 
있다. 일반적인 그리고 태스크 고 유 의 라 이 브 러 리 를 포 함 하는 MM 라 이 브 러 리 (3170) 는 MI 라 이 브 러 

매 니 저 (3171) 를 통해 액 세 스 되는데, 0 라이브러리 액세스 매 니 저 (3171) 는 , 특정한 태 스 크 에 대한 중 간 / 최 

의 실행 및 ded 필 요 로 되는 모든 요 구 되는 태스크 ide] 데이터 세 트 (3172) 가 이 용 가 능한 

모든 필요한 운 동 학 적 / 동 적 및 제어 파라미터, 관련 변 수 의 시간 ㅇ 


>, < 
증 을 위한 기능적 및 성능 메트릭 및 값 , 및 현재 수행 중인 특정한 태 스 크 에 관 련 되는 모든 M 라 ㅇ 


는 시 퀸 스 로서 상세히 설 명 될 수 
스 


x i 


— 
XL o% 


[0484] 모든 태스크 xe 데 이 터 세 트 (3172) 는 로봇 컨 트 롤 러 (3173) 로 제 공 된 다. 커맨드 4340174), 

대해, 할 당 된 인덱스 값 Ig 갖는 aaa 순 차 적 인 / 병 렬 모션 시 퀸 스 를 생 성 하여, 각 각 의 순 차 적 인 

모션 AAE 데이터) 시 퀸 스 를 커맨드 ioa sU 급 한 다. ipe 실 랭 기 (3175) 는 각 각 의 모 
히 파싱 들 


하여, 이들 시 스 템 의 


A 실 행 되는 것을 보 장 하는 것을 허 용 한다. 실제 «el 소 망 의 / 지 령 a 값 을 가능한 한 가깝게 추 적 하 는 
장 하 기 위해, (로봇) 양팔 토 르 소 / 휴 머 노이드 시 스 템 으 로 부 터 의 지각 피드백 데 이 터 (3176) 가 , 프로파일 
추종 기 능 (profile-fol1owing function) 의해 사 용 된 다. 
별 


[0485] 개의 병렬 성능 모니터링 프 로 세 스 (3177) 는 , 개별 미소 조작 액 션 의 각 각 의 실행 동안 항상 기능적 성능 결과 
를 측 정 하 고, 이들을, 각 각 의 미소 조작 액 션 과 관 련 되 는 그리고 3172 에 서 제 공 되는 태스크 고 유 의 미소 조작 
데 이 터 에서 제 공 되는 성능 메 트 릭 에 비 교 한다. 기능적 결 과 가 , 요 구 되는 메트릭 값 ( 들 ) 에 대한 허 용 가능한 허용 
오차 한계 내에 있으면, 로봇 실 행 은, 미소 조작 인덱스 값 을 '1++' 로 증 가 시키고 그 «E 제 공 하 고 제 어 를 다 
시 커맨드 시 퀸 서 프 로 세 스 (3174) 로 리 턴 하 는 것에 의해, 계 속 하도록 허 용 되어, 전체 프 로 세 스 가 반복 루 프 에 서 
계 속 하 는 것을 허 용 한다. 그러나 성능 메 트 릭 이 상 이 하 면 , 기능적 결과 값 ( 들 ) 의 불 일 치 로 나타나고, 별 개 으 
스크 수 정 자 프 로 세 스 (3178) 가 규 정 된 다. 

[0486] 미 태스크 수 정 자 프 로 세 스 (3178) 는 , 임 의 의 하 나 의 태스크 고 유 의 미소 조 작 을 설 명 하 


는 파 라 미 터 의 수 
, 그에 의해, 태스크 실행 단 계 의 수 정 이, 허 용 가능한 성능 및 기능적 결 과 에 도 달 할 것이라는 것 
이것은, ' 위 반 하 는 ' 미소 조작 액션 단 계 로부터 파라미터 세 트 를 취하고 머신 학습 
에서 일반적인 파라미터 최 적 화 를 위한 다 수 의 기술 중 하나 이 상 을 사 용 하여, 특정한 미소 조작 단 
E 수 정 된 미소 조작 단계 또는 시 퀸스 0, 로 재 구 축 하 는 것에 의해, 달 성 된다. 그 다음, 수정 
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된 단계 또는 시 퀸스 0; 는, 재 실 행 을 위해 커맨드 실 행 기 (3175) 로 되 전 달 되 는 (pa5860 back) 신 규 의 커맨드 시 


퀸 스 를 재 구 축 하 기 위해 사 용 된다. 그 다음, 수 정 된 미소 조작 단계 또는 시 퀸스 10[ 는, 필 요 로 되는 기능적 A 


nu 
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rir 
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|o 
pu 
A, 
oj 
Bu 
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과 의 성공적인 달 성 으로 이어진 미소 조작 데 이 터 세 트 의 최종 버 전 을 재 조 
스크 및 파라미터 모니터링 프 로 세 스 (3179) 로 전 달 될 수도 있다. 


[04871 태스크 및 파라미터 모니터링 프 로 세 스 (3179) 는 , 각 각 의 미소 조작 단계 또는 AUA 성공적인 완 료 뿐 만 아니 
라 , 필 요 로 되는 성능 레벨 및 기능적 결 과 를 달 성 하 는 od 책 
작 데 이 터 세 트 둘 us 성공적인 완 료 에 대한 검 사 를 담 당 한다. 태 스 


8j 크 실 행 이 완 료 되지 않는 한, 제 어 는 커 
= 시 퀸 서 (3174) 로 되 전 달 된다. 일단 전체 시 퀸 스 가 성 공 적 으로 AJAA CN E 의 미 함 ), 프 로 세 스 는 종료 
고 어쩌면 추가적인 커맨드 또는 유저 입 력 을 대 기 한 다. 각 각 의 시 퀸스 카운터 값 의 경우, 모니터링 태스크 


[0488] 


[0489] 


[0490] 


[0491] 
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(3179) 는 또한, 모든 재 구 축 된 미소 조작 파라미터 세 트 의 합 20) 를 다시 0 라이브러리 액세스 매니저 
(3171) 로 포 위 딩 하여, MM 라이브러리 액세스 매 니 저 (3171) 가 도 111 에 서 도 시 되는 원격 MM 라 이 브 러 리 (3170) 의 
태스크 고 유 의 라 이 브 러 리 ( 들 ) 를 업 데 이 트 하는 것을 허 용 한다. 그 다음, 원격 라 이 브 러 리 는 자기 자 신 의 내 부 의 


태스크 고 유 의 미소 조작 표 현 을 qgeEsauiz(MMas) = AMM ESBY] 에 의해, 최 적 화 된 미소 Z 
작 라 이 브 러 리 를, 모든 미 래 의 로봇 시스템 사 용 에 이 용 가 능 하 게 만든다. 


리 미 티 브 에 대한 자 동 화 된 미소 조작 파라미터 
특정한 태 스 크 의 특정한 미소 조 작 에 대한 
한 조작 국 면 을 사 용 하는 것에 기 초 하여 어떻 
는 지 의 그래픽 EAS 제 공 하 는데, 여기서 더 고 레 벨 의 미소 조작 Fae, 움 켜 잡기, € 움 켜 잡기, 

등 등 과 같은 다 수 의 저 AAJ 미소 조작 프 리 미 티 브 ( 본 질 적 으로, 작고 간단한 모 BE 2 
] 구 축 될 수 있다. 이 프 로 세 스 는, 간단한 기 술 을 요 하 는 조작 및 단 계 / 액 션 의 시 

로 적 용 되는 다차원 벡 터 ( 어 레 이 ) 에 저 장 되는 파라미터 xb 시 퀸 스 (기 
인 스 ) 로 나타난다. 본 질 적 으로, 이 도 면 은, 도 112 로 부 터 의 MM 라 이 브 러 
^] 및 구조화 엔 진 (3160) 에 캡 슬 화 되는 액 션 을 반 영 하 는, 미소 조작 액 션 의 da 및 그들의 관련된 


도 113 에 서 묘 사 되는 예 는, 특정한 스튜디오 데이터 세 트 로 부터 다 수 의 단 계 를 추 출 하기 
이 지각 데 이 터 를 어떻게 계속 분 석 하 는 지 의 일 부 를 도 시 한다. 이 경우, 그것은, 유 텐 실 ( 예 를 들면, 칼 ) 
자르기 스 테 이 션 으 로 진 행 하 여 특정한 식품 아 이 템 (예컨대 빵 덩 어 리 ) 을 잡 거 갈 
것 ( 슬 라 이 스 ) 으 로 진 행 하 는 프 로 세 스 이 다. ASAS, 단계 IAN 팔 1 에 집 중 하는데, 단계 1 
geH 것 (1.3.) 에 의해 유 텐 실 ( 칼 ) 을 잡는 것, 홀더 안의 또는 표면 상의 유 
득 하 기 위한 움 켜 잡 기 모 션 의 미리 결정된 세 트 ( 도 시 되 지는 않지만 GRASP 미 
는 접촉 검출 및 접촉 힘 제 어 를 포 함 함 ) 를 수 행 하 는 것, 및 그 다음 자르기 동작 
렬 시 키 도록 자유 공 간 에서 손 을 움직이는 것을 수 반 한다. 그에 의해, 시 스 템 은 나 중 의 
| 터 (벡터 1 내지 벡터 DE 채울 수 있다. 시 스 템 은, 단계 29 토 르 소 를 수 반 하는 
단계 2 는 , 작 업 (자르는) 면 을 향 히 a.), 양팔 시 스 템 을 정 렬 하 고 (2.6.) 그리고 다음 단계 
(2.c.) 더 J 레 벨 의 미소 조 작 의 AUSE 포 함 한 다. 다음 단계 3 에 서 , x 2( 유 텐 실 / 칼 
를 이 
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예 는, 스튜디오 기록 프 로 세 스 로 부 터 의 외 부 / 내 부 / 인 터 페이스 지각 피드백 데 이 터 를 사 용 하여 컴 퓨 터 가 4 
별 및 파 라 미 터 화 할 수 있는 조작 국면 접 근 방식 및 물리적 엔티티 매핑 둘 다를 사 용 하 여 간단한 서 브 루 
션 (그 자 체 도 또한 미소 조 작 ) 에 기 초 하여 미소 조작 루 틴 을 구 축 하는 프 로 세 스 를 예 시 한 다. 파라미터 벡 
지각 데이터, 키 변 수 에 대한 시간 이 력 뿐만 아니라 성능 데이터 및 메 트 릭 을 포 함 하여, 원격 로봇 복제 

실 하게 수 


[e] 
수 조작 라이브러리 구축 프 로 세 스 는, 성공적인 미소 조작 액 션 ( 들 )( 의 서 브 셋 ) 을 완전히 설 명 하는 ' 파 라 미 터 
버 
, 


터 ' 를 생 성 한다. 프 로 세 스 는 또한, 프 로 세 스 가 일반적인 모션 및 액션 프 리 미 티 브 의 세 트 에 기 초 하 여 단순히 
미소 조작 액 션 을 구 축 하 기 때문에, 프 로 세 스 가 현재 수행 중인 태 스 크 ( 요 리 하 기, 그림 그리기, 등 등 ) 에 무 관 하 
다는 점 에서 일 반 적 이다. 특정한 모션 시 퀸 스 를 더 일 반 적 으로 더 설 명 하기 위해 그리고 특정한 모션 pae 
미 래 의 사 용 을 위해 일 반 적 으로 되는 것, 또는 특정한 애 플 리 케 이 션 에 대해 태 스 크 에 고 유 하게 되는 것을 허용 
하기 위해, 간단한 유저 입력 및 다른 미리 결정된 액션 프 리 미 티 브 디 스 크 립 터 가 임 의 의 레 벨 에서 추 가 될 수 
있다. 파라미터 벡 터 로 구 성 되는 미소 조작 데 이 터 세 트 를 갖는 것은, 학 습 을 통한 연 속 적 인 최 적 화 를 또한 허용 
하는데, 여기서, 하나 이상의 일반적인 및 / 또 는 태스크 고 유 의 라 이 브 러 리 의 미소 조작 루 틴 의 적 용 (및 평 가 ) 을 
수 반 하는 로봇 복제 동작 동안 생 성 되는 필드 데 이 터 에 기 초 하 여 특정한 미소 조 작 의 충 실 도 를 향 상 시키기 
위해, 파 라 미 터 에 대한 적 응 이 가 능 하 다. 


도 1148 는 , 데이터 저 장 소 에 집 중 하기 위해, 중앙 로봇 제어 모 듈 이 중앙 박 스 에 포 함 되는 로봇 아 키 텍 쳐 (또는 
로봇 시 스 템 ) 의 데이터 중심 뷰 를 예 시 하 는 블 록 도 이다. 중앙 로봇 제어 모 듈 (3191) 은 , < 채 움 > 에 서 개 시 되는 모 


[0492] 


[0493] 


[0494] 


[0495] 


[0496] 


[0497] 


[0498] 


등 록 특허 10-2286200 


든 프 로 세 스 에 의해 필 요 로 되는 작업 메 모 리 를 포 함 한 다. 특히, 중앙 로봇 제 어 는, 로 봇 의 동 작 의 모드, 예 를 
들면, 로 봇 이 외부 교 사 (080067) 로 부터 AFA 미소 조 작 을 관찰 및 학 습 하고 있는지, 또는 태 스 크 를 실 행 하고 
있는 부를 확 립 한다. 


지 또는 아직 상이한 프로세싱 모 드 에 있 는 지 의 여 부 를 확 
Rr 
[e] 


작업 메모리 1(3192)8- 현 재 까 지의 시 간 의 한 기간 동 안 의 모든 센서 판 독 치를 포 함 한 다: 물리적 메 모 리 의 양 에 
따라, 수 초 내지 수 시간, 통 상 적 으로 약 60 초 일 것이다. 센서 판 독 치는 온보드 또는 오 프 보드 로봇 센 서 로 부 
t] 유 래 하 며 , 카 메 라 로 부 터 의 비디오, 레이저 AAA Cadar), 소나, 힘 및 압력 MANAA), 오디오, 및 / 또 는 
임 의 의 다른 센 서 를 포 함 할 수도 있다. 센서 판 독 치 는 암 시 적 으로 또는 명 시 적 으 로 시간 태 깅 되 거나 또는 pd 
스 태 깅 된 다 ( 후 자는 센서 판 독 치가 수 신 되 었던 순 서 를 의 미 한 다). 

작업 메모리 2(3193) 는 , 중앙 로봇 AAA 의해 JAJE 그리고 액 추 에 이 터 로 전 달 되거나, 또는 시 간 적 으로 주 
어진 시 점 에 또는 트 리 거 링 이 벤 트 ( 예 를 들면, 로 봇 이 이전 모 션 을 완 료 하는 것 ) 에 기 초 하 여 액 추 에 이 터 로 전달 
되도록 큐 잉 되 는 모든 액추에이터 커 맨 드 를 포 함 한 다. 이들은 모든 필요한 파라미터 값 ( 예 를 들면, 얼마나 멀리 
이 동 하 는지, 얼마나 많은 힘 을 적 용 할지, 등 등 ) 을 포 함 한 다 

제 1 데 이 터 베 이 스 (데이터베이스 1)(3194) 는 , 각 각 의 에 대한, ALPE PRE, ACT, POSS 비롯한, 로 봇 에 거 


알려진 모든 미소 조 작 (0) 의 라 이 브 러 리 를 포 함 하 는데, 여기서 PRE = {151, ss ..., s, 액션 ACT = [an 
a», ..., al 발생할 수 있기 이 전 에 참 이 어야 하고, POST = (pi, po, ..., p EA] 표 기 되는 세상 상 태 에 대 
한 변 화 의 세 트 로 귀 결 되 어야 하는 세상 상 태 에 서 의 아 이 템 의 세 트 이 다. 바람직한 실 시 형 태 에 서 , 은, 목적어 
의해, 자 신 이 수 반 한 센서 및 액 추 에 이 터 에 의해, 그리고 액세스 및 적 용 을 용 이 하게 하는 임 의 의 다른 인 
의해 인 덱 싱 된 다. 바람직한 실 시 형 태 에서, 각 각 의 POST 결 과 는 , 이 실 행 되는 경우 소 망 의 결 과 를 획 득 할 확률 
신 


| 관 련 된 다. 중앙 로봇 AAE, ME 검 색 하 고 실 행 하기 위해 MW 라 이 브 러 리 에 액 세 스 하는 것 및 예 를 들면, 
! 규 의 ME 추 가 하기 위한 학습 모 드 에서, M 라 이 브 러 리 를 업 데 이 트 하는 것 둘 다를 행한다. 


A 


2 데 이 터 베 이 스 ( 데 이 터 베 이스 


태스크, 예컨대 주어진 음 식 을 준 비 하 는 것, 또는 


러 리 (6356 library) & 포 함 하 는데, 각 각 의 사 례 는 


Z 
, E T 
다른 방 으로부터 아 이 템 을 가져 오는 것을 수 행 하기 위한 
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[s] 
| 스 하여 현재 태 스 크 에 대한 액 션 의 알려진 시 퀸 스 를 갖 는 지를 
이 브 러 리 를 업 데 이 트 하는 것 둘 다 


이 브 러 리에 추 가 하거나, 또는, 대 안 적 으 로, 비효율적 


x> eg pu 
Es 


E] 
, 본 질 적 으로 로 봇 이 세상에 있는 외부 guess 관해 알고 있는 것을 포함한 
실 z 
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젝트 스 토 어 는 또한 신 규 의 오 브 젝 트 가 되면 업 
들의 파라미터 또는 파라미터 범 위 어 
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제 4 데 이 터 베 이 스 (데이터베이스 4)(3197) 는 , 로 봇 의 위치, 환 경 의 AA 
적 레이아웃, 및 그 환경 내 에 서 의 특정한 오 브 젝 트 의 위치 및 양 을 비롯한 작 하고 
정 보 를 포 함 한 다. 데이터베이스 4 는 , 로 봇 이 오브젝트 파 라 미 터 ( 예 를 들면, 위치, 방 위 ) 를 업 데 이 트 할 것을 d 
요로 할 qoq, 또는 환경 내 에 서 내 비 게 이 팅 할 것을 필 요 로 할 때 마 다, 질 의 된다. 그것은, 오 브 젝 트 가 이 
때, 소 비 될 때, 또는 신 규 의 오 브 젝 트 를 외 부 에서 가져 을 때 ( 예 를 들 이 

돌아올 때), 빈 번 하게 업 데 이 트 된다. 


rE 


P uL 


도 1146 는 , 미소 조작 로봇 거동 데 이 터 의 구성, 링크, 및 변 환 에 서 의 다양한 미소 조작 데이터 ERA 예 를 예 
시 하 는 블 록 도 이 다. 구 성 에서, 전 용 / 추 상화 프로그래밍 언 어 의 고 레 벨 의 MW 거동 설 명 은, 보다 더 복잡한 거동 
으로부터 거 동 을 구 축 하는 것을 허 용 하기 위해, 더욱 더 기본적인 에 의해 그 자 체 가 설 명 될 수도 있는 기본 
적인 0 프 리 미 티 브 의 사 용 에 기 초 한 다 
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[0499] 아주 기본적인 거 동 의 예 는, 모두 5 개 의 손 가 락 이 오브젝트 FAE 구 부 러 지는 ' 움 켜 잡 기 ' 에 ox 
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[0500] 렁 크는, 거동 데 이 터 가 물리적 세상 데 이 터 와 링 크 되 는 것을 허 용 하 는데, 물리적 세상 데이터 
] 터 (로봇 파라미터 및 환 경 적 지 오 메 트 리 (environmental geometry), 동등), 움직 

해 사 용 되 는 컨 트 롤 러 에 관 련 되는 데 이 터 (타입 및 이 득 / 파 라 미 터 ), 뿐만 아니라 모니터링 및 제 

어 루프 실행 관련 프 로 세 스 (통신, 에러 핸들링, 등 등 ) 에 필 요 로 되는 지각 데이터 


를 포 함 한 다 . 


[0501] 변 환 은, 하나 이상의 데 이 터 베 이 스 로부터, 그리고 액추에이터 제어 명령어 코드 번역기 및 AA] Actuator 
Control Instruction Code Translator & Generator) 로 칭 해 지는 소 프 트 워 엔 진 을 통해, 모든 링 크 된 M 데이 
터 를 취하고, 그에 의해 각 각 의 시간 7]xkt( 내지 t) 동안 각 각 의 액 추 에 이 터 (4』 내지 4.) 컨 트 롤 러 ( 그 자 체 는 
포 지 션 / 속 도 및 / 또 는 힘 / 토 크 에서 고 대 역 폭 의 제어 루 프 를 실 행 한 다 ) 에 대한 머신 실 행 가 능 ( 저 레벨) 명령어 코 
EE 생 성 하여, 로봇 시 스 템 이 ASEJE (nested) 무 프 의 연 속 적 인 AEAN 지 령 된 명 령 어 를 실 행 하 는 것을 
허 용 한 다. 


— 
[2v] 
62 
[e] 
oo 
— 


[0502] 도 115 는 , 로봇 하드웨어 기술 개 념 (3206), 로봇 소프트웨어 기술 개념 로봇 비지니스 개 념 (3202), 및 
로봇 기술 개 념 을 전 달 하 는 수학적 알 고 리 즘 (3204) 사 이 의 상이한 레 벨 의 양방향 추 상 화 (3200) 에 대한 하 나 의 

AS 예 시 하는 블 록 도 이 다. 본 개 시 의 로봇 개 념 이 수직 및 수평 개 념 으 로서 관 찰 되면, 로봇 비지니스 개 념 은 

부 레 벨 ((00 level)(3202)e] 로 봇 식 키 친 의 비지니스 애 플 리 케 이 션 을, 하부 레 벨 (601100 ㅁ 16761) 에 서 로봇 개 
의 수학적 알 고 리 즘 (3204) 을 , 그리고 로봇 비지니스 개 념 (3202) 과 수학적 알 고 리 즘 (3204) 사 이 에 로봇 하 드 웨 
기술 개 념 (3206), 및 로봇 소프트웨어 기술 개 념 (3208) 을 포 함 한 다 . 실제로 말하면, 로봇 하드웨어 기술 개 
로봇 소프트웨어 기술 개념, 수학적 알고리즘, 및 비지니스 개 념 의 레 벨 의 각 각 은 도 115 에 서 도 시 되는 Sb 
같이 레벨 중 임 의 의 것과 양방향 


소프트웨어 미소 조 작 을 프로세싱 
E 


N 


ㅣ 

있어서 최 적 의 결 과 를 달성 
령 어 를 액 추 에 이 터 로 전 송 하는 
한다. 로봇 하드웨어 기술 개념 및 로봇 소프트웨어 기술 개 념 의 수평 관 점 의 상 세 는, 예 를 들면 도 100 
지 도 IMAN 예 시 되는 바와 같이 


o, |o te gt, © ui ox 


zx 
9, 
46, 


y x 


[0503] 116-, 한 4o] 로봇 팔 및 다섯 개의 손 가 락 이 있는 손 (3210) 을 예 시 하는 블 록 도 이다. 각 각 의 로봇 팔 (70) 
팔 꿈 치 (3212) 및 손 목 (3214) 와 같은 여러 관 절 에 서 AAE 수도 있다. 각 각 의 손 (72) 은 크 리 에 이 터 의 모션 
다 


미소 조 작 을 복 제 하기 위해 다섯 개의 손 가 락 을 가질 수도 있 
1178 는 , 휴머노이드 타입 로 봇 (3220) 의 하 나 의 실 시 형 태 를 예 시 하는 도 
환 경 의 이 미 지 를 수 신 하는 카메라 및 dap 오 브 젝 트 의 위치, 및 움직임 
구 비 할 수도 있다. 휴 머 


x»& roe pA 


[0504] 


노이드 로 봇 (3220) 은 9] 
하는 we 갖는 헤 드 (3222) 
검 출 하기 위해 몸체 상 에 센 서 를 구 비 하 


는 ] 
노이드 로 봇 (3220) 은 , 몸체 각도 및 모션 
토 르 소 (3224) 를 구 비 할 수도 있는데, ao 전지구 위 치 결정 
치 센 서 를 포 함 할 수도 있다. 휴머노이드 로 봇 (3220) 은 , 다양한 센 서 (레이저, 입체 카 메 라 ) 가 손 과 손 가 락 어 
합 된, 하나 이상의 솜씨 좋은 손 (72), 손가락 및 손 바 닥 을 구 비 할 수도 있다. 손 (72) 은 , 요 리 하기, 악기 연주 
기, 그림 그리기, 등 등 과 같은 주제 전문가 인간 스 킬 을 수 행 하 도록, 정확한 잡기, 움 켜 잡 기, 놓기, 손가락 


, 


르기 움 직 임 에 대응할 수 있다. 휴머노이드 로 봇 (3220) 은 , 옵 션 적 으 로, 동 작 의 속 도 를 제 어 하기 위한 AFA 


>o r o om de rir ag -m in 


점프 임 자 유 도 (degrees of freedom; DOF)E 구 비 할 수도 있다. 마찬가지로, 
휴머노이드 로 봇 (3220) 은 , 다양한 지형 및 환 경 을 통해 움직이는 능 력 을 갖는 발 (3228) 을 
방 / 후 방 


[05051 추가적으로, 휴머노이드 로 봇 (3220) 은 , 전 기 = 
목 (3230) 을 구 비 할 수도 있다. 그것은, A 을 를 , 전 
방 움 직 임 을 위한 다 수 의 DRE 갖는 팔꿈치, 및 전 방 / 후 방 , 회전 움 직 임 을 위한 다 수 의 DORE 갖는 손 목 (314) 
구 비 할 수도 있다. 휴머노이드 로 T : = 갖는 
XFH(hip)(3234), 전 방 / 후 방 움 직 임 을 위한 다 수 의 DFE 갖는 무 릎 (3236), 및 전 방 / 후 방 및 좌 / 우 움 직 임 을 
으 LEN 


한 다 수 의 DFE 갖는 (3236) 


"d a 


[0506] 


[0507] 


[0508] 


[0509] 


등 록 특 허 10-2286200 


터리 소 스 가 ARAS] 동작 공 간 에 관해 구 속 되지 않고 움직이는 것을 허 용 하도록 배 터 리 (3238) 또는 다른 배터리 
소 스 를 수 용 할 수도 있다. 배 터 리 (3238) 는 재 충 전 가능할 수도 있고 임 의 의 타 입 의 배터리 또는 공 지 된 다른 전 
원일 수도 있 

도 117[6 는 , 각 각 의 관 절 의 JAAA 또는 그 근 처 에서 로봇 몸 체 에 설 치 되 는 복 수 의 자 이 로 스 코 프 (3240) 를 갖는 
휴머노이드 타입 로 봇 (3220) 의 하 나 의 실 시 형 태 를 예 시 하는 블 록 도 이 다. 방위 센 서 로서, 회 전 가능한 자 이 로 스 코 
프 (3240) 는 , 휴 머 노 이 드 가 mE 굽 히 거나 “~ 것과 같은 높은 복 잡 도 를 갖는 각 운 동 을 행 하 기 위한 상이한 각 
도 를 도 시 한 다. 자 이 로 스 코 프 (3240) 의 AEE, 전체 휴머노이드 로 봇 뿐만 아니라, 휴머노이드 로 봇 (3220) 의 개 
별 부 품 에 의한 동 역 학 적 안 정 성 을 sp) 위한 방법 및 피드백 메 커 니 즘 을 제 공 한 다. 자 이 로 스 코 프 (3240) 는 , 
오일러 Zk(euler angle), 자세 사 원 수 (attitude quaternion), 자 력 계 , 가 속 도 계 , 자이로 데이터, GPS xx, x 
지 션 및 속 도 와 같은 실시간 출력 데 이 터 를 제 공 할 수도 있다. 


도 1176 는 , 몸체 감지 수트, X 외골격, 헤드 기어, 및 감지 글 러 브 를 포 함 하 는, 휴머노이드 상의 크리에이터 
기록 디 바 이 스 를 예 시 하 는 그래픽 도 면 이 다. 스 킬 을 캡 쳐 하 고 인간 크 리 에 이 터 의 움 직 임 을 기 록 하 기 위해, 한 
실 시 형 태 에서, 크 리 에 이 터 는 몸체 감지 수트 또는 fr a hy 수 있다. FEE, 헤드 719 (3252), 
사지 외 골 격 (extremity exoskeleton), 예컨대 x 외 골 격 (3254), 및 글 러 브 (3256) 를 포 함 할 수도 있다. 외골격 
은, JJJ 수 의 센서 및 기 준 점 (reference point) 을 갖는 센서 dedi us s 덮 일 수도 있다. 이들 센서 
및 기 준 점 은, 크 리 에 이 터 가 크리에이터 기록 디 바 이 스 (3260) 의 필드 내에 남아 있는 한, 크리에이터 기록 디바 
이 스 (3260) 가 센서 네 트 워 크 (3258) 로 부터 크 리 에 이 터 의 움 직 임 을 캡 쳐 하 는 것을 do 구 체 적 으 로는, 크리 
에 이 터 가 글 러 브 (3256) 를 착 용 하고 있는 동안 그의 손 을 움직이면, 30 공 간 에 서 의 포 지 션 은 다 수 의 센서 데이터 
포 인 트 (01, 02, ..., 05) 에 의해 캡 쳐 될 것이다. 몸체 수 트 (3250) 또는 헤드 기 어 (3252) 때문에, 크 리 에 이 터 의 
움 직 임 은 헤 드 에 제 한 되는 것이 아니라, 전체 크 리 에 이 터 를 포 괄 한 다. 이 방 식 에서, 각 각 의 움 직 임 은 전체 스킬 
의 일 부 로 서 미소 조 작 으로 분석 및 분 류 될 수도 있다. 
도 118 은 , 로봇 인간 기술 주제 전문가 전자 P 미소 조작 라 이 브 러 리 (2100) 를 예 시 하 는 블 록 도 이 다. 주 제 / 스 킬 
브 러 리 는, 스 킬 에 따 


라 이 브 러 리 (2100) 는 임 의 의 FA 미소 조작 스 킬 을 파일 또는 폴더 구 조 로 포 함 한 다 . de 
a}, 직 업 에 따라, 분 류 에 따라, 환 경 에 따라, 또는 임 의 의 다른 카탈로그 또는 분 류 법 을 
들 로 제 한 되 지 는 않는 임 의 의 수 의 방 식 으로 될 플 

여 또는 관계형 방 식 으로 분 류 될 수도 있고 비 제 한 적 인 FA 폴더, 및 서 브 폴더 및 실 질 적 으로 제 한 되지 않는 
수 의 라이브러리 및 미소 조 작 을 포 함 할 수도 있다. 도 118 에 서 알 수 있는 바와 같이, 라 이 브 러 리 는 , 인간 
리 스 킬 (566), 인간 그림 그리기 스 킬 (2102), 인간 악기 스 킬 (2104), 인간 간호 스 킬 (2106), 인간 가사일 스 
(human house keeping skill)(3270), 및 인간 재 활 / 치 료 사 기 술 (3272) 과 같은 토 픽 을 커 버 하 는 여러 가지 x 
IP 인간 스킬 복제 라 이 브 러 리 (56, 2102, 2104, 2106, 3270, 3272, 3274)E 포 함 한 다. 추가적으로 및 / 또 
안 적 으로, 로봇 인간 스킬 주제 전자 1『 미소 조작 라 이 브 러 리 (2100) 는 , 걷기, 달리기, 점 프 하 기, 계단 오 


등 등 과 같은 기본적인 인간 모 션 을 또한 포 함 할 수도 있다. 스킬 그 자 체 는 아니지만, 기본적인 인간 모 
은 


Sh om qx [po 


트너 


a 


[s] 지고 


(3274) 의 Win 조작 RARE 생 성 하는 것은, 휴머노이드 로 봇 이 실 세 계 환 경 에서 더 쉽게 인 간 과 x 


r 
oT 


체 하기 위한 일반적인 미소 조 작 의 전자 라 이 브 러 리 의 생성 프 로 세 스 를 예 
^|, 하 나 의 일반적인 미소 조 작 (3290) 이 도 119 를 참 조 로 설 명 된다. 미소 
조작 MGD 그 특정한 미소 조 작 ( 예 를 들면, 제 2 오 브 젝 트 를 사 용 하여 제 1 오 브 젝 트 를 성 공 적 으로 띠 리 는 
것 ) 에 대한 기능적 결 과 (3294) 를 생 성 한다. AAA 미소 조 작 은 하 위 (606) 미소 조작 또는 단 계 로 분 류 될 수 있 
는데, 예 를 들면, 01(3292) 은 하나 이상의 미소 조 작 (하위 미소 조 작 ) 인 미소 조작 10[1.1(3296)( 예 를 들면, 오 
브 젝 트 1 을 집어 들어 유 지 하기), 미소 조작 001.2(3310)( 예 를 들면, 제 2 오 브 젝 트 를 집어 들어 유 지 하기), 미소 

Z 


] 
1 


조작 10[1.3(3314)( 예 를 들면, 제 1 오 브 젝 트 를 제 2 오 브 젝 트 로 치기), 미소 조작 10[1.40(3318)( 예 를 들면, 제 
오브젝트 열 기 ) 를 포 함 한 다. 특정한 기능적 결 과 를 달 성 하 는 특정한 미소 조 작 에 적절한 추가적인 하위 미소 조 
작 이 추가 또는 제 거 될 수도 있다. 미소 조 작 의 정 의 는, 부 분 적 으로, 그것이 어떻게 정 의 되는지 및 이러한 조작 
€ 정 의 하기 위해 사 용 되 는 Ap ESERranularity), $, 특정한 미소 조 작 이 여러 가지 하위 미소 조 작 을 구체화 
하 는 지 의 여부, 또는 하위 미소 조 작 으로서 특성 묘 사 되었던 것이 다른 컨 텍 스 트 에 서 더 넓은 미소 조 작 으로서 
또한 정 의 될 수도 있 는 지 에 의 존 한다. 하위 미소 조 작 의 각 각 은 대 응 하는 기능적 결 과 를 갖는데, 여기서 하위 
미소 조작 1011.1(3296) 은 하위 기능적 결 과 (3298) 를 획 득 하고, 하위 미소 조작 MMI.2(3310)i- 하위 기능적 결과 


(3312) 를 획 득 하고, 하위 미소 조작 MMI.3(3314)8 하위 기능적 결 과 (3316) 를 획 득 하고, 하위 미소 조작 
1011.40(3318) 은 하위 기능적 결 과 (3294) 를 획 득 한다. 마찬가지로, 기능적 결 과 의 정 의 는, 부 분 적 으로, 그것이 
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[0510] 


[0511] 


[0512] 


[0513] 


[0514] 


[0515] 


[0516] 


[0517] 


등 록 특허 10-2286200 


어떻게 정 의 되는지, 특정한 기능적 결 과 가 여러 가지 기능적 결 과 를 구 체 화 하 는 지 의 여부, 또는 하위 기능적 결 
과 로 서 특성 묘 사 되었던 것이 다른 컨 텍 스 트 에서 더 넓은 기능적 결 과 로 또한 정 의 될 수도 있 는 지 에 의 존 한다. 


총 체 적 으 로, 하위 미소 조작 MMI.1(3296), 하위 미소 조작 MMI.2(3310), 하위 미소 조작 MMI.3(3314), 하위 v] 


소 조작 01.4 ㅁ (3318) 은 전체적인 기능적 결 과 (3294) 를 달 성 한다. 하 나 의 실 시 형 태 에서, 전체적인 기능적 결과 
(3294) 는 , 최종 하위 미소 조 작 (3318) 과 관 련 되는 기능적 결 과 (3319) 와 동 일 하다. 

특정한 움 직 임 을 실 행 하는 최상의 방 식 을 찾기 위해, AAA 미소 조 작 1.1 내지 미소 조 작 1. ㅁ 에 대한 여러 가 
다양한 파 라 미 터 가 테 스 트 된다. ejm 들면, 미소 조 작 1.10001.1) 은 오 브 젝 트 를 유 지 하는 것일 수도 있거나 또는 
피아노 상에서 화 음 을 연 주 하는 것일 수도 있다. 전체 미소 조 작 (3290) 중 이 단 계 를 위해, 단계 1.1 을 완 료 히 
는 여러 가지 파 라 미 터 에 대한 모든 여러 가지 하위 미소 조 작 이 탐 구 된다. $, 오 브 젝 트 를 유 지 하는 최 적 의 빙 
식 을 찾기 위해, 오 브 젝 트 를 유 지 하는 상이한 포지션, 방위, 및 방 식 이 테 스 트 된다. 동작 동안, 로봇 ox, 손 또 
는 휴 머 노 이 드 가 그들의 손가락, 손바닥, 다리, 또는 임 의 의 다른 로봇 부 품 을 유 지 하 는 방식. 모든 여러 가 
유지 포지션 및 방 위 가 테 스 트 된다. 그 다음, 로봇 손 , 팔 , 또는 휴 머 노 이 드 는 42 오 브 젝 트 를 집어 들어 미소 
조 작 1.2 를 완 료 한 다. 42 오브젝트, 즉 , 칼 은 집어 들 어 올 려 질 수도 있고, 오 브 젝 트 를 핸 들 링 하는 최 적 의 방식 
을 찾기 위해, 오 브 젝 트 를 유 지 하는 모든 상이한 포지션, 방위, 및 방 식 이 테 스 트 되고 탐 구 될 수도 있다. 이것 
은, 미소 조 작 1.4 이 완 료 되고 전체 미소 조 작 을 수 행 하기 위한 모든 여러 가지 순열 및 조 합 이 완 료 될 때 까지 
계 속 된다. 결 과 적 으로, 미소 조 작 (3290) 을 실 행 하 는 최 적 의 방 식 은 미소 조 작 의 라이브러리 데 이 터 베 이 스 에서 
하위 미소 조 작 1.1 내지 하위 미소 조 작 1.7 으 로 분 류 되 어 저 장 된 다. 그러면, 저장된 미소 조 작 은 소 망 의 태스크 
의 단 계 를 수 행 하는 최상의 방식, 즉 , 제 1 오 브 젝 트 를 유 지 하는 최상의 방식, 42 오 브 젝 트 를 유 지 하 는 최상의 
방식, 제 2 오 브 젝 트 를 사 용 하 여 제 1 오 브 젝 트 를 치는 최상의 방식, 등 등 을 포 함 한 다. 이들 최상위 조 합 은 전체 
미 


시 
, 소 망 의 기능적 결 과 가 달 성 되는 것을 보 장 하는 파 라 미 터 의 전체 세 트 를 식 별 한다. 로봇 장 치 (75) 에 대한 교 
프 로 세 스 는, 소 망 의 최종 기능적 결 과 를 달 성 하기 위해 필요한 파 라 미 터 를 식 별 하기 위한 다 수 의 그리 


Eds 
er 
Jt 


이들 테 스 트 는 다양한 시 나 리 오 에 걸쳐 수 행 될 수도 있다. 예 를 들면, 오 브 젝 트 의 사 이 즈 는 변할 수 있다. 작업 
공간 내 에 서 오 브 젝 트 가 발 견 되는 위 치 는 변할 수 있다. 제 오 브 젝 트 는 상이한 위 치 에 있을 수도 있다. 미소 
조 작 은 이들 가 변 적 인 상 황 의 모 두 에서 성 공 해야만 한다. 일단 학습 프 로 세 스 가 완 료 되면, 결 과 는, 소 망 의 기능 
A 


도 1202, 일반적인 미소 조 작 을 사용한 다 수 의 스 테 이 지 (3331-3333) 에 서 의 실 행 에 의해 로 봇 에 의해 태스크 
시 하 는 블 록 도 이 다. 액션 계 획 이 도 119 에 서 와 같 작 의 시 퀸 스 를 daz s 
E | 획 의 추 정 된 평균 정확 


p 
qi 

"le 
그 
P 


여기서 GE 오 브 젝 트 (또는 " 목 표 ") 파 라 미 터 ( 제 1 내지 제 ㅁ ) 의 세 트 를 나타내고 Pi 로봇 장 치 (75) 파 라 미 터 ( 상 
| 제 ) 의 세 트 를 나타낸다. 함 에 서 의 분 자 는 로봇 파 라 미 터 와 목표 파라미터 사 이 의 차 이 ( 즉 , 


Y Igi-Ppil 
n-i,.n 


에러 ) 를 나타내고 분 모 는 최대 차 이 를 정 규 화 한다. 합 은 전체 정 규 화 된 누적 에 러 ( 즉 , NEUE 
lnz 승 산 하는 것은 평균 에 러 를 제 공 한다. 평균 에 러 의 보 수 ( 즉 , 1 에 서 평균 에 러 를 감 산 한 것 


A, 


"t 때 


o, 


다른 실 시 형 태 에서, 정확도 계 산 은, 파 라 미 터 의 상대적인 중 요 도 에 대한 가 중 치 를 파 라 미 터 에 부 여 하 는데, 여기 


X «ilg-pil 
n71- max(lgic-pi| e] 


DE 번째 파 라 미 터 의 중 요 도 를 나타내고, 정 규 화 된 누적 에 러 는 


x; -— r} 
A(G P) = 1 -{ ilg — pil )/ 2: " 
n-1,.n max(|gi B Pul i-1,.n 
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10-2286200 


등 록 특허 


도 120 에 서 , 태 스 크 (3330) 는 스 테 이 지 로 


[0518] 


테이지 결 과 (33310) 


} 기 이 전 에 , 스 


테 이 지 (3332) 로 진 행 히 


A 


Lx 
L, — 


814 (3331) 


, 42 미리 RAA 미소 조 작 (33316)(1011.2) 으 로 진 


AL 


1 


션 프 리 미 티브 


on 
결 과 (33313' ) 


25 


p= 


1 


의 모 


으 


JA 미소 조 작 (33313) 에 서 


으 


망 의 스테이지 결 과 (33310) 가 달 성 될 


"i 
능 적 


이 전 에 완 료 되 어 기 


때 까지 , 


하는 


[s] 


되고, 태 스 크 (3330) 가 


행 


~ 
T 


E= 
[= 


의 태스크 


S2(3332)= 진행 


A 
[e] 


7 


} 라 미터 조 정 을 예 시 하는 블 록 도 이 다. 


xj 


re] 실시간 


[0519] 


및 
~ 


실제 인간 스킬 


, 


느 ò 
Es sd 


E 


a 


시 


가 


t 


해 사 용 되 


ㅎ 


하도록 미 


달 성 ㅎ 


를 


결과 


z 


u- 


미소 
이, 기능 


pm 


1 


파 라 미 터 에 서 의 


파 라 미 터 를 


AL 


— 


+ 


E 


$ 


ㅣ 필 요 로 x 


히 


에 의 
|] 감 지 되 


히 


1 


으 


파 라 미 터 에 


M 


파 라 미 터 는, 왼 손 에 대해 4o 


Mj 


도 1229] 도 면 으 로 부 


련 의 미소 조 작 (3351-3355) 으 로 


pe 블 록 도 이다. 


[s] 


예시 


Ez 
— a 


파 라 미 터 에 대 


T 


a 


} 


[s] 


하위 미소 조 작 으로 더 


+ 미소 조 작 의 세 


i 


$ 
ㅎ 


각 각 의 
왼 손 의 오 브 젝 트 의 


eL 
AL 
~ 


에 서 의 파 라 미 터 의 결 과 로서 오 른 손 에 


라 미 터 


[0520] 


하위 vj 


가 적인 


츠 
주 


} 례 로 , 


A 


으 
a 


제 1 미소 조 작 (3351) 


한 미소 조 작 의 세 트 에 서 의 생 선 을 자르는 
3351b)el] 대해, Æ 


각 의 미소 조 작 (33513 


되어야 


[0522] 


ul 
K 


은 태스크 프 로 세 스 에서 


한다. 태 스 크 에서 처음 캡 쳐 된 값 


힌 


로 
= 


오브 


Lc 
EUM 


- 
3t 


비 


으 


x 


시 형 태 에서, 생선 필 릿 (fish fillet) 


하위 미 


예 시 하는 


D. 
a 


제 2 내지 제 5 미소 조작 


| 필 요 로 되는 


를 완 료 하기 위 


스 시 를 만드는 태스크 


으 
v, 


단 계 (3351) 에 서 의 제 2 


[0523] 


도 124 대지 x 127 


[0524] 
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ur 
5. 
E 


예시 
로서 정의 


6 
xx 


10-2286200 
이 


ㅣ 병 렬 로 


ㅎ 
AE 
F 


하기 위 


[s] 


미소 조 작 의 세 


완료 
오브 
~. 


L 


등 록 특허 


하 


z 
ㅎ 


[= 
je 블 록 도 이 다. 


제 2 미소 조 작 (3362) 


태스크 


적 
석 
+ 


힌 | 
X 


[s] 


주 


미소 조 작 (33533, 3353b)&, 도 126 에 서 
. 기 


(3364) 을 예시 
] 페달 누 름 을 시 작 하 고 종료 


임 의 의 조 합 에서 병 렬 로 발생할 수도 있는 


왼 손 에 대 
or 
vo 
자 
작 


~ 


ul 
H 위 


하지 


또는 
ㅎ 


Ò 
바 으 
a 


서로 


생성 
제 4 미소 조 


ES 
arn 


1 


x 


미소 조 작 의 세 트 로부터 피 아 노 를 연 주 하기 위 


미소 조 작 의 세 트 로부터 병 렬 로 발생 


한 


pan 


D 
의 발이, 


+ 


제 1 미소 조 작 (3361) 


+ 


호 
호 
만 


HE 


| 임 의 의 
미소 조 작 (3361-3365) 의 
각각 


히 


왼 발 에 대 


} 


힌 | 
EL 


ul 
K 


피아노 키 는 발 생 마다 변 


기 위 


바와 같이, 


를 연 주 하기 위 


하기 위해, 


1 


[s] 


미소 조작 라이 


시 간 이 캡 쳐 된다. 


회 


생성 


해 되 


아노 상에서 악 곡 (0461031 composition)& 연주 


m 
[] 


, 피 아 노 를 연 주 하기 위 


, 피아 
의 오 른 손 에 대 


xi 


그 


피 


해 이 


E 
WES 
z= 
= 


, 


E 


+ 


으로, 순 서 대로, 직 렬 로 및 / 


a 
a 


[*] 
EA 


제 3 미소 «4 (3363) 


미소 조작 라이브러리 


하여 피아노 페 


적 결 과 (3266) 
} 기 위 


o] 
d 


개 시 에 따 
미소 조 작 의 세 


[s] 


t 


주 ㅎ 
사용 


jl 
, 본 개 시 에 따 


예시 
미소 조 작 의 세 트 로 부 터 의 


으 
a 


제 5 미소 조 작 (3365) 


ir 


연 주 하기 위해 필 요 로 


피 아 노 를 


으 
v5 


미소 x4 3354)&, 그리고 x 127 에 서 


ㄴ 


야 에서 숙 련 된 자 에 의 


한 


하 
대 
다. 


[s] 


피 아 노 를 연 


M 
= 
Russ 
생 


[0525] 
[0526] 
[0527] 


131 


ㄷ 
= 


[0529] 


Zs 


한 


하나 이상의 다 


[s] 


다 리 를 사용 


J 


a 


4 결 과 로 나타나는 개 
왼 


© 
및 


Vu 


7| 


[Rs 
SE) 


+ 


Uu 


$ 


E 


미소 조 작 의 세 트 에 서 의 
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의의 잠재 


이용 


구획 3371 의 스 트 라 이 


를 
x 
H 


9] 


] o] 


~ 


서로 또는 임 의 의 조 합 에서 


다리 


조작 


^ 
Eum 
xi 


그 


행 기술 


의의 


o] 
걷기 미소 조 작 (3370) 의 세 트 를 예 시 하 는 블 록 도 이다. 


3375 의 다 


회 
획 


구 


ul 
ra 
. 개별 구획 또는 미소 


개 시 에 따른, 
무 릎 의 각도 및 


한 


(3371) 자 세 의 제 1 미소 조 작 을 예시 


T 


라이 


3374 의 스트레치 


} 


힌 
pta 


E 


[0531] 


한 


10-2286200 


다 리 를 사용 


1 


왼쪽 다 리 를 사용한 스 
Ae 


등 록 특허 


a 


및 
는, 추가적인 정보, 예컨대 
및 


에 서 의 오른쪽 
에 서 의 오른쪽 


E 
E 


과 AA (ground) 사 이 에 서 의 지 면 까 지의 거리, 지면 


미소 조 작 의 세 
미소 조 작 의 세 


의의 잠재 


H 


1 o] 


n 
^ 


스 
a 


보행 기 


ul 
E 


의 각도 


Hn 
T 


한 


1(3373) 자 세 의 제 3 미소 조 작 을 예시 


ò 


쿼 시 (3372) 자 세 의 제 2 미 
A^ 


[0532] 
[0533] 


과 z]|w(ground) 사 이 에 서 의 지 면 까 지의 거리, 


ur 
> ud 


은 
= 


7 


, 


쓰 


+ 


지 션 
한 


x 
A 


E) 


AL 


다 리 를 사용 


1 


DES 


ul 


는, 추가적인 정보, 예컨대 
에 서 의 오른쪽 


E 


미소 조 작 의 세 


D 


e| 생 성 되고 미소 조 작 (3373) 에 대한 패 


Ld 벡 터 가 캡 쳐 되 


고 
[us 


ul 
ES 


[0534] 


과 AA (ground) 사 이 에 서 의 지 면 까 지 의 거리 


ur 
ㆍ a 


pen 
jm 


XJ 


ü 


( 


한 


왼쪽 다 리 를 사용 


ul 


은, 발 과 xpH(ground) 사 이 에 서 의 


에 서 의 오른쪽 


E 


미소 조 작 의 세 


작 에 


의의 잠재 


12 o] 
Hu 


~ 


u 
관절 벡 터 가 캡 쳐 되 


기술 


^ 


| 라 미 터 는, 미소 조 작 의 시 
ul 


Mj 


) 스 트 라 이 드 (3375) 자 세 의 제 5 미소 


+ 


초기 시작 
9| 


A 


다 리 에 대 


xi 
Ax 


pä 


$ 


$| 
A 


ER 


에 대 
Z 


ur 
a 


다 리 에 


x 


pem 


다 


+ 


힌 | 
X 


관절 벡 터 가 캡 쳐 되 


예 시 하 


으 


4 


ul 
ES 


호 모 듈 (3381) 


일 의 환자, 다 수 의 환자, 


이 생 성 되고 미소 조 작 (3375) 에 대 


지 면 까 지 의 거리, 지 면 에 대 


[0536] 


를 
x 


t=] (critical care) 


ku 
기 


중환자 


TK 


2- 
T 


] 


(3381) 임 의 의 5 


호 모 


의 
도 


= 


"uz 


의료 액세서리, 


임 의 의 다 
블 록 도 이 다. 


ㄴ 
~ 


하 


© 


예시 


. 간호 모 듈 (3381) 은 간호 시 


으 
x 


. 간호 모 듈 (3381) 은 , 


로봇 간호 모 듈 (3381) 


듈 (3381) 은 3D 비전 시 스 템 (3383) 을 포 


30) 비전 시스템, 의료 모 니 터 렁 디바이스, 컴퓨터, 
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호 E 


, 3D 비전 시 스 템 (3383) 


ò 


듈 (3381) { 


X 


의의 다른 
호 t 


H 


w= o0]o 
ox 


= 


분배기 


% (nursing facility) 
모 듈 (3381) 은 , 삼 차 원 (three-dimensional ; 


약 


138 에 서 도 시 되는 바와 같이, 간 
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는 응급 준비 카 트 에 의해 대 체 될 수 있는, 컴 및 / 또 는 내장형 이미징 기 기 를 갖는 이 
관 하 기 위한 캐 비 넷 (3391) 을 더 포 함 할 수도 있다. 캐 비 넷 (3391) 은 , 로봇 사 용 을 위해 
기기, 예컨대 휠체어, 보 행 기 (a1), 목발, 등 등 을 수용 및 보 관 하기 위해 사용될 
(3381) 은 , 헤 드 보드 # (headboard console)(3392)L 같은 기기 콘 솔 을 갖는 다양한 사 이 즈 의 표 준 화 된 
수 용 할 수도 있다. 헤 드 보드 콘 솔 (3392) 은 , 의료 가스 배 출 구 , 직접, 간접, 야간 조명, 스위치, 전기 소켓, 
지 잭 , 간호사 호출 버튼, ^H 기기, 등 등 을 포 함 하지만 그러나 이 들 로 제 한 되 지 는 않는 표준 병 실 에서 발 견 되 


had "UL 
는 임 의 의 액 세 서 리 를 포 함 할 수도 있다. 


일 ae MS 전 허 용 할 수도 있다. ae 임 의 의 ds ED WE 
3 도 있다. 레일 b (3401)2- 전력 및 제어 신호 

및 다른 2 zl 이 블 을 포 함 호 

이 즈 일 수도 있고 모 듈 (3381) E 임 의 의 표 
료 기기, 및 액 세 서 리 에 대해 사용될 

수도 있다. 표 준 화 된 에 단 일 의 
터 

크린 


도그 H 


는 다른 환자 아이템 = 기 기 에 대해 사용 
QA 


목적 = ： , © T 

수도 있다. 간호 모 듈 (3381) 내에 설치된 하나 이상의 스 크 린 (3403) 이 ~ 수도 있다. 표 준 화 된 옷 장 (3404) 
은 환자 개 인 의 소 지 품 을 수 용 하기 위해 사용될 수도 있거나 또는 의료 또는 다른 응급 기 기 를 보 관 하기 위해 
사용될 수도 있다. 옵 션 적인 모 듈 (3405) 이 표 준 화 된 간호 모 듈 (3381) 에 커 플 링 될 수도 있거나 또는 다 르 게 는 x 
준 화 된 간호 모 듈 (3381) 과 병 치 될 수도 있으며, 로 봇 식 또는 수동식 욕실 X E(bathroom module), 키친 모듈, 
입욕 모 들 (bathing module) 또는 표준 간호 스 위 트 (3381) 내 에 서 환 자 를 치 료 하거나 수 용 하기 위해 필 요 로 될 
수도 있는 AJJ 다른 TAJ KES 포 함 할 수도 있다. 레일 시 스 템 (3401) 은 모듈 사 이 에서 연결될 수도 A 
나 또는 분 리 될 수도 있고 하나 이상의 로봇 팔 이 모듈 사 이 를 횡 단 하고 및 / 또 는 이 동 하 는 것을 허 용 할 수도 있 
다. 


도 141 은 , 본 개 시 에 따른, 한 쌍 의 로봇 팔 (3412) 및 한 쌍 의 로봇 손 (3413) 을 갖는 망원경 리프트 또는 몸체 
Ls 모 듈 (3381) 을 예 시 하 는 블 록 도 이다. od 팔 (3412) 은 , 로봇 xb 팔 (8418) 및 제 
로서, 수 직 으 로 ( 상 하 로) 그리고 수 평 으 
망원경 리 프 트 (3411) 는 더 짧은 튜브 또는 m 긴 튜브 또는 로봇 팔 및 손 의 길 이 를 
y d As 3] 9] 9] 다른 레일 시 스 템 으로서 이 동 될 수 있다. 팔 (1402) 및 어 깨 (3414) 는 , 간호 스 위 트 (3381) s 
joi 레일 시 스 템 (3401) 을 따라 이동할 수 있다. 로봇 3:(3412), 손 (3413) 은 , 간호 스위트 
점 에 액 세 스 하 기 위해 레 일 (3401) 및 리프트 시 스 템 (3411) 을 따라 이동할 수도 있다. 이 
방 식 에서, 로봇 ox £a. 침대, 캐비넷, 치 료 용 의료 카트 또는 휠 체 어 에 액 세 스 할 수 있다. 로봇 팔 (3412) 
및 손 (3413) 은 리 프 트 (3411) 및 레 일 (3401) 과 연 계 하 여 앉아 있거나 또는 서있는 자 세 를 취 하 도록 환 자 를 안아 
것을 도울 수도 있거나 또는 환 자 를 휠체어 또는 다른 의료 장 치 에 배 치 하 는 것을 보 조 할 수도 있다. 


도 142 는 , 본 ANA 따른, 나이 든 사 람 을 돕기 위한 다양한 움 직 임 을 갖는 로봇 간호 모 듈 을 실 행 하는 xn e 
i aam 블 록 도 이 다. 단계 (aj 미리 결정된 시 간 에 발생할 수도 있거나 또는 환 자 에 의해 개 시 될 수도 있 
봇 팔 (3412) 및 로봇 손 (3413) 은 , 지정된 표 준 화 된 위 치 ( 예 를 들면, 보관 위 치 (3402)) 로 부터 의약품 또는 


^ 


디 

다른 a 기 기 를 가져온다. 단계 (6) 동안, 로봇 3412), &(3413), 및 어 깨 (3414) 는 레일 시 스 템 (3401) 을 
통해 침 대 로 그리고 더 se 이 동 하 고 침 대 의 환 자 와 마 주 보도록 회 전 할 수도 있다. 단계 (0) 에 서 , 로봇 
팔 (3412) 및 손 (3413) 은 의 약 품 을 환 자 에 주는 프 로 그 래 밍 된 / 필 요로 되는 미소 조 작 을 수 행 한 다. 환 자 가 움직일 
수 ¥ 표준 
어 
조 


도 있고 표 준 화 되지 않기 때문에, 성공적인 결 과 를 보 장 하기 위해, 환자, 표 준 / 비 표준 오브젝트 포지션, 방위 
기초한 30 실시간 조 정 이 활 용 될 수도 있다. 이 방 식 에서, 실시간 3D 비주얼 시 스 템 은, 다른 표 준 화 된 미소 


AA 
오 
Rs 
m 
Ex 
ox, 
tio 
EJ 
olo 
res 
Ed 


도 up * Me e, 휠 체 어 를 넣고 꺼내는 로봇 간호 모 듈 을 실 행 하는 432 zm 예 시 하는 블 록 도 이다. 
포지션 (3) 에 서 , 로봇 팔 (3412) 및 손 (3413) 은 , 성공적인 결 과 를 보 장 하 기 위해 환자, 표 준 / 비 표준 오브 x 
에 


결 포 
지 션 , 방 우 ~ 3D 실시간 조 정 을 행 하 면서, 휠 체 어 와 같은 표준 오 브 젝 트 로부터 노 인 / 환 자를 이 동 시 키고 
안아 올리는, 그리고 그들을 다른 표준 오 브 젝 트 에 배 치 하는, 예컨대 그들을 침 대 에 돕 히 는 미소 조 작 을 수 행 한 
다. 단계 (D) 동안, 로봇 팔 / 손 / 어 깨는, 환 자 가 벗어난 후, 회 전 하 여 휠 체 어 를 다시 보관 캐 비 넷 으로 이 동 시 킬 


[0542] 


[0543] 


[0544] 


등 록 특 허 10-2286200 


로 는 대 안 적 으 로, 이 때, 하나 보다 많은 세 트 의 팔 / 손 이 더 존 재 하면, 단계 (3) 가 
한, 단계 (6) 는 하 나 의 AEA 의해 수 행 될 수도 있다. 캐비넷. 단계 (0) 동안, 로봇 팔 / 손 은 


캐비넷 문 (표준 오 브 젝 트 ) 을 열고, Hapopm 안으로 다시 밀어 넣고 문 을 닫는 


az 


도 144 는 , 사람 A(3502)9L 사람 B(3504) 사 이 에서 퍼 실 리 테 이 터 로서 기 능 하 는 휴머노이드 로 
다. 이 실 시 형 태 에서, 휴머노이드 로 봇 은, 동일한 위 치 에 있지 않은 사람 사 이 에 서 실시간 통신 퍼 실 리 테 이 터 로 
^| 작 용 한 다. 실 시 형 태 에서, 사람 A(3502) 및 사람 8(3504) 는 서로 떨어져 위 치 될 수도 있다. 그들은 오피스 빌 
덩 위 


또는 병 원 과 같은 동일한 건물 내의 다른 방 에 위 치 될 수도 있거나, 또는 다른 나 라 에 위 치 될 수도 있다. A 
람 &4(3502) 는 휴머노이드 로 봇 ( 도 시 되지 않 음 ) 과 동일한 위 치 에 있을 수도 있거나 또는 혼 자 일 수도 있다. 사람 
8(3504) 도 또한 로 봇 (3500) 과 동일한 위 치 에 있을 수도 있다. 사람 4(3502) 와 사람 8(3504) 사 이 의 통신 동안, 
휴머노이드 로 봇 (3500) 은 사람 A(3502)9] 움직임 및 거 동 을 흉내낼 수도 Pd 사람 4(3502) 는 , 사람 A(3502) 9] 
EAS 휴머노이드 로 봇 (3500) 의 모 션 으 로 변 환 하 는 센 서 를 포 함 하는 의류 또는 TEE 착 용 하고 있을 수도 있 
다. 예 를 들면, 한 실 시 형 태 에서, 사람 는, e, EEA, em 다리, 팔 및 발 움 직 임 을 검 출 하는 센 서 를 갖춘 
수 트 를 입을 수 있다. 사람 8(3504) 가 원격 위 치 에 ps je] 들어가면, 사람 4(3502) 는 착석 자 세 로 부터 일어 

p 43502) 9] 움 직 임 은 AAA 의해 캡 쳐 되 고 정보 


a 
나서 사람 8(3504) 와 악 수 하기 위해 손 을 내밀 수도 % 
는 유선 또는 무선 연 결 을 통해 인 터 벳 과 같은 광역 네 트 위 크 에 커 플 링 된 시 스 템 으로 qeu 수도 있다. 그 다 
음 통해 로 봇 (3500) 으 로, 사람 


음 , 그 센서 데 이 터 는 실 시 간 으로 또는 거의 실 시 간 으로 유선 또는 무선 연 결 을 통해 
시지 ~ ~ ~ e os Ia vl 
하여, 사람 8(3504) 의 존재 상 태 에서 사람 8(3502) 의 움 직 임 을 흉내낼 것이다. 한 실 시 형 태 에서, 사람 4(3502) 
및 사람 8(3504) 는 휴머노이드 로 봇 (3500) 을 통해 악 수 할 수 있다. 이 사람 8(3504) 는 , 휴머노이드 


로 봇 (3500) 의 손 의 로봇 손 을 통해 사람 Ag 손 의 동일한 그림 위치 결정, 및 정 렬 을 느낄 수 있다. 기술 분야 
에서 숙 련 된 자가 알 수 있는 바와 같이, 휴머노이드 로 봇 (3500) 은 악 수 하는 것으로 제 한 되지 않으며 그의 
시력, 청력, 스피치 또는 다른 모 션 에 대해 사용될 수도 있다. 그것은, 사람 4(3502) 가 사람 8(3504) 와 함께 방 
E 있었다면 사람 가 달 성 할 임의 원할 수도 있다. 하 나 의 실 시 형 태 에서, 휴 머 노 
이드 로 봇 (3500) 은 미 - 의해 사람 AC3502)9) 움직 EM 흉 내 내어, 사람 8 는 사람 A(3502)9] 감 각 을 느끼 
게 된다. 


도 145 는 , 사람 A(502)9] 직접적인 제어 하에 있는 동안 사람 8(3504) 에 대한 치 료 사 (3508) 로 서 기 능 하는 휴 머 

이드 로 못 (3500) 을 묘 사 한다. 이 실 시 형 태 에 서 , 휴머노이드 로 봇 (3500) 은 , 사람 A9] 실제 실 시 간 의 또는 "dA 
움 직 임 에 기 초 하여 사람 Be] 대한 치 료 사 로서 작 용 한다. 한 실 시 형 태 에서, 사람 4(3502) 는 치 료 사 일 수도 있 
사람 8(3504) 는 환 자 일 수도 있다. 한 실 시 형 태 에서, 사람 Am, 센서 TEE 입고 있는 동안 사람 8 에 대한 

세 션 을 수 행 한 다. 치료 AAS ANE 통해 캡 쳐 될 수도 있고 휴머노이드 로 봇 (3500) 에 의해 나중에 사용 

소 조작 라 이 브 러 리 로 변 적인 실 시 형 태 에서, 사람 A(3502) 및 사람 B(3504)i- ^ 
위 치 될 수도 있다. 사람 &, 즉 치 료 사 는 센서 수 트 를 입고 있는 동안 대역 환자 또는 해 부 학 적 으 로 정 
ò 


Ò 
. 사람 4(3502) 의 움 직 임 은 센 서 에 의해 캡 쳐 될 수도 있고 


~ 
pe on 


p 


» 


고 
A 
4 Wn op 


10 n 
pe 
riz 
2 
X 
ES 
B 
tu 
Jtt 
4d» JN 
ch 
[s 
R 
" 
x * 


휴 머 노 z 
록 및 네트워크 기 기 (3506) 를 통해 휴머노이드 로 봇 (3500) 으 로 전 송 될 수도 있다. 그 다음, 이들 캡 처 되고 기 
된 움 직 임 은, 사람 8(3504) 에 게 적 용 하도록 휴머노이드 로 봇 (3500) 으 로 전 달 된다. 이 방 식 에서, 사람 BE, 사 
/ 에 의해 또는 사람 A(3502) 로 부터 실 시 간 으로 원 격 으로 수 행 된 미리 기 록 된 치료 세 션 에 기 초 하여 휴 머 노 이 
로 봇 (3500) 을 수도 있다. 사람 BE, 휴머노이드 로 봇 (3500) 의 손 을 통해 사람 4(3502)( 치 


RÀ 
Ee HT og 


강한 그 립 ) 을 느낄 것이다. 치 료 는 상이한 시 간 / 날 짜 에 ( 예 
각자 그 의 / 그 녀 의 미리 기 록 된 프로그램 파 일 을 갖는 상이한 환자 
다. 하 나 의 실 시 형 태 에서, 휴머노이드 

해 사람 4(3502) 의 움 직 임 을 흉 내 낸 다. 
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= 로봇 매 니 플 레 이 터 (0an1pu ator )( 로 봇 

서 의 질 량 과 그에 따라 무 게 를 감 소 시키는 것이다. 전기 모 터 는 매 니 플 레 이 터 의 말 단 에 서 의 a 
a ATA 더 경 량 의 강력한 모 터 의 개시 및 AAE, 문 제 점 을 다소 해 결 하는 하 나 의 방 식 이 
한 방 식 은, KAF 말 단 으로부터 가능한 한 멀리 떨 어 지 지 만, 그러 


게 전 달 하 도록, 모 터 의 배 치 를 변 경 하는 것이다. 


S7 뽀 쏘 18 포 
E mu ru cv xh ut ocu 


4, & 현재 모터 기 술 을 고려한 바람 
여전히 이동 에 너 지 를 말 단 의 매 니 플레이 
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[0548] 
[0549] 


[0550] 


[0551] 
[0552] 


[0553] 


[0554] 


[0555] 


[0556] 


[0557] 


등 록 특허 10-2286200 


하 나 의 실 시 형 태 는, 로봇 손 (72) 의 포 지 션 을 제 어 하는 모 터 (3510) 를 , 일 반 적 으로 손 에 근 접 하여 배 치 될 손 목 에 
배 치 하는 것이 아니라, 오히려 로봇 팔 (70) 에 서 더 위에, 바 람 직 하 게 는 팔 꿈 치 (3312) 바로 아 래 에 배 치 할 것을 
요 구 한 다. 그 실 시 형 태 에서, 팔 꿈 치 (3212) 에 더 가까운 모터 배 치 의 이 점 은, 손 의 AA 의해 야 기 되는 손 (7 
2)e| 대한 원 래 의 토 크 로 AJAA, 다 음 과 같이 계 산 될 수 있다. 

Toriginat (hand) = (Wnana + Wmotor)da (hand, elbow) 

여기서 무게 w = 80( 중 력 상수 g 곱하기 오브젝트 ie 질 량 ) 이 고, 수직 각도 세 타 에 대한 수평 거리 


dn = length(hand,elbow)cos8, |. 그러나, 모 터 가 가 까 이 ( 관 절 로부터 que 거리) 배 치 되면, 신규 Eur 
다 음 과 같다: 


Tyew (hand) = (Whana )dn (hand, elbow) + (waotor)€n 


모 터 (3510) 가 팔꿈치 관 절 (3212) 바로 92e] 있기 때문에 


반 크 에 qe 거 리 만큼만 기 여 하고 신규 
스 템 에 서 의 토 크 는, 손 이 운 반 할 수도 에 의 


4e 토 
함 하여, 손 의 무 게 에 의해 지 배 된 다. 이 신규 구 성 의 


시스템 있는 모든 것 € 

이 점 은, 손 이 동일한 모 터 를 가지고 더 큰 무 게 를 들어 올릴 수도 있다는 것인데, 모터 그 자 체 가 토 크 에 거의 
기 여 하지 않기 때 문 이 다 

기술 분 야 의 숙 련 된 자는, 본 개 시 의 이 양 태 의 이 점 을 eb 수 있을 것이고, 또한, 모 터 에 의해 손 으로 가 해 지는 
힘 을 dus] 위해 사 용 되 는 디바이스 - 이러한 디 바 이 스 는 작은 액 슬 의 세 트 일 수 있음 - 의 무 게 를 고 려 하기 
위해 작은 보정 인 자 가 필 요 로 된다는 것을 깨달을 것이다. 그러므로, 이 작은 보정 인 자 를 갖는 전체 신규 토 


4 
크는 다 음 이 될 것인데: 


여기서, 액 슬 의 FAE 1/2 토 크 를 가 하 는 데 , 그 것 의 중력 중 심 이 손 과 팔꿈치 사 이 의 중 간 에 있기 때 문 이 다. 
통 상 적 으로, 액 슬 의 무 게 는 모 터 의 무 게 보다 훨씬 더 적다. 

도 Mat, 로 봇 식 키 친 에서 사 용 하기 위한, 오 버 헤드 마 운 트 로부터 연 장 하 는 로봇 팔 을 예 시 하는 도 해 적 도면 
이다. 알 수 있는 바와 같이, 로봇 xe 오 버 헤드 트 랙 을 따라 임 의 의 방 향 으로 gus 수도 있고, 필 요 로 되는 
미소 조 작 을 수 행 하기 위해 상승 및 하 강 될 수도 있다 

도 = 로 봇 식 키 친 에서 사 용 하 기 위한, 마 운 트 로 부터 연 장 하는 로봇 팔 을 예 시 하는 위에서 본 도 해 적 도면 
이다. 도 148a 및 도 148bel 알 수 있는 바와 같이, 기 기 의 MAE 표 준 화 될 수도 있다. 구 체 적 으 로 는, 이 A 
시 형 태 에서, 오 븐 (1316), 99:(3520), 싱 크 (1308), 및 식 기 세 척 기 (356) 는 , 로봇 xb 및 손 이 HAJA 키친 내에 


서 그들의 정확한 위 치 를 알 도 록 위 치 된 다. 


Eur. T du quc qu ~. eus 
] 


이다. 도 149b, 도 1493 에 서 묘 사 되는 실 시 형 태 의 평 면 도 이 다. x 149a 및 도 149bi, 도 148a 및 도 148bel| 
^ 묘 사 되는 필수적인 키친 레 이 아 웃 의 대 안 적인 실 시 형 태 를 묘 사 한 다. 이 실 시 형 태 에서, "리프트 오 븐 (11ft 
상에서 더 많은 공 


oven)"(1491)e] 사 용 된다. 이것은 조 리 대 상에서 그리고 표 준 화 된 오 브 젝 트 를 걸 주변 표 
간 을 허 용 한다. 그것은 도 1498 및 도 MDAA 묘 사 되는 73 고 를 가짐 


jc 
m 
ES 
x 


도 1508 는 , 로 봇 식 키 친 에서 사 용 하기 위한, 오 버 헤드 마 운 트 로부터 연 장 하는 로봇 팔 을 예 시 하는 도 해 적 도면 

이다. 도 1508 는 , 도 1503 에 서 묘 사 되는 실 시 형 태 의 평 면 도 이다. 이 실 시 형 태 에 서는, 도 1473 와 도 147b 및 도 

1483 와 도 1480 에 서 묘 사 되는 그러나 리프트 오 븐 (3522) 이 설치된 키친 모 듈 과 동일한 외부 치 수 가 유 지 된 다. 

추가적으로, 이 실 시 형 태 에 서는, 추가적인 "슬라이딩 스 토 리 지 "(3504 및 3526) 가 양 측 에 설 치 된 다. 이들 "슬라 
PS 


o|u 스 토 리 지 "(3524 및 3526) 중 하 나 에, 커 스 터 마 이 징 된 냉 장 고 ( 도 시 되지 않 음 ) 가 설 치 될 수 있다. 

도 Ila, 로 봇 식 키 친 에서 사 용 하기 위한, 오 버 헤드 마 운 트 로부터 연 장 하는 로봇 팔 을 예 시 하는 도 해 적 도면 
이다. 도 151b, 로 봇 식 키 친 에서 사 용 하 기 위한, 마 운 트 로부터 연 장 하는 로봇 팔 을 예 시 하 는 위에서 본 도해 
적 도 면 이다. 한 실 시 형 태 에서, 슬라이딩 스토리지 구 획 (00003710601) 은 키친 모 듈 에 포함될 수도 있다. 도 
1518 및 도 1516 에 서 예 시 되는 바와 같이, "슬라이딩 스 토 리 지 "(3524) 는 키친 모 듈 의 양 측 에 설 치 될 수도 있다. 
이 실 시 형 태 에서, 전체 AFE 도 148 내지 도 150 에 서 묘 사 되는 REY 동 일 하게 유 지 된다. 한 실 시 형 태 에서, 
커 스 터 마 이 징 된 냉 장 고 가 이들 "슬라이딩 스 토 리 지 "(3524) 중 하 나 에 설 치 될 수도 있다. 기술 분 야 의 숙 련 된 자 
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등 록 특 허 10-2286200 


드가 책 을 가져올 것을 지 시 받 으 면 (이것은 크 리 에 이 터 의 지적 재 산 (106611606481 property)/A 4 사고 


(intellectual thinking)(IP)e] 관 련 되 지 않음), 휴 머 노 이 드 는 IPH 없는 기능적 결 과 를 필 요 로 하고, 휴 머 노 ㅇ 
드는 미리 정 의 된 집 환 경 을 내 비 게 이 팅 하고 그 책 을 7 AR 사 람 에게 그 책 을 주는 하나 이상의 미소 조 작 을 
실 p RE pun 같은 몇몇 삼차원 s 휴 머 노 이 드 가 자 신 의 초기 스 캐 닝 을 행 하 거 나 또는 삼차 


에서 이미 생 성 되어 있다. 휴 머 노 이 드 는, 휴 머 노 이 드 가 인 식 하지 


집 
못한 또는 이 전 에 정 의 되지 않았던 오 브 젝 트 에 대한 삼차원 모 멜 링 을 생 성 하는 것을 필 요 로 한다. 


친 기 기 의 샘플 타 입 이 도 166a 내지 도 16619] 테이블 로서 예 시 되는데, 샘플 타 입 은, 키친 액세서리, 키 


친 
AER, 슬 라 이 싱 및 


어플라이언스, 키친 타이머, 온도계, 양념 제 분 기 (01116 for spices), 계량 유 텐 실 , 보울, 

컷팅 제품, 칼 , 오프너, 스탠드 및 홀더, 44 벗기기 및 컷 팅 용 어플라이언스, 병 FA, A, 소금 및 후추 o8 

°] (shaker), 식기 건 조 기 (0194 dryer), 커 트 러 리 액세서리, 데코레이션 및 zmS9, 틀 (0010), 계량 용기, 7 
가위, 보 관 용 FAA, 냄 비 집게, €o| 달린 레일, 실리콘 매트, 강판, 압착기, 러빙 AA (rubbing machine), 


친 

칼 갈 이 (knife sharpener), 빵 박스, 알 콜 용 47](kitchen dishes for alcohol), 테 이 블 웨 어 , 테 이 블 용 유 텐 실 , 
다 기 (016468 for tea), 커피, 디저트, 커 트 러 리 , 키친 어플라이언스, 아 이 용 식기, 재료 데 이 터 의 리스트, 기기 
데 이 터 의 리스트, 및 레시피 데 이 터 의 리 스 트 를 xs. 


도 1678 내지 도 167i, 테이블 BAN 재 료 의 샘플 타 입 을 예 시 하는데, 육류, 육류 제품, 양고기, 송아지 
고기, 소 d 돼 지 고기, Ap], 생선, 해산물, 야채, 과일, 식료품, 유제품, 계란, 버섯, Wem, 견과류 
(nuts), 건 과 일, 음료, 주류, 푸 성 귀 , 허브, 곡물, 콩류, 곡 분, 양념, 시 즈 닝 , 및 즉석 제 품 류 를 포 함 한 다. 
음식 준비, 방법, 기기, 및 요 리 법 의 샘플 리 스 트 는, 도 1693 내지 도 16920 의 다양한 샘플 베 이 스 와 함께, 도 
도 1708 내지 도 1706 는 , 테이블 에서 요리법 및 음 식 의 샘플 


1683 내지 도 n 테이블 (로서 예 시 된다. 
로보 


타 입 을 예 시 한다. 도 171a 내지 도 1716 는 로 봇 식 음식 준비 시 스 템 의 하 나 의 실 시 형 태 를 예 시 한 다. 


도 1723 내지 도 1726 는 , 로봇 스시 만들기, 로봇 피아노 1 
(B 포 지 션 ) 으 로 이 동 하 는 것에 의해 로 봇 이 로봇 이 동 시 키기, 제 1 포지션 
의해 로 봇 이 로봇 이 동 시 키기, 제 1 포 지 션 으 로부터 42 포 지 션 으로 점 프 하기, 
오기, 제 1 포 지 션 으로부터 제 2 포 지 션 으로 휴머노이드 가방 가 져 오기, 로봇 항아리 열기, 및 고 양 이 가 소 비 할 
을 A 


로 달리는 것에 


폐 소생술, 출혈 보충, 지혈, 기 관 에 대한 응급 처치, m 골절, 및 상처 봉합 
플 다 중 레벨 미소 조 작 을 예 시 한다. 샘플 의료 기기 및 의료 디 바 이 스 의 리스 


( 봉 합 사 제거) 
E7} x 175 에 


EV 
& 4 
> 
rt 
모 


도 1768 내지 도 1766 는 , 미소 조 작 을 갖는 샘플 보육 서 비 스 를 예 시 한다. 다른 샘플 기기 리 스 트 가 도 177 에 서 
예 시 된다. 


ㅇ 

령 실행할 수 있다. 컴퓨터 디 바 이 스 (16) 는 , 임의 전 
바 이 스 를 나타낼 수도 있다. 또한, 단 일 의 머 신 이 예 시 되지만, 용어 " 머 신 " 은 , 본 원 에 서 논 의 되는 방법 
임 의 의 하나 이 상 을 수 행 하 는 명 령 어 의 세 트 (또는 다 수 의 AEE 이니 인디 또는 행 ㅎ 
임 의 의 집 합 체 를 포 함 하는 것으로 또한 간 주 될 수 있을 것이다. 예 시 적 인 컴퓨터 시 
(3626)( 예 를 들면, 중앙 프로세싱 Pa (central processing unit; CP. 그래픽 프로세싱 F9 (graphics 
processing unit; GPU), 또는 Xx 다), 메인 메 모 리 (3628) 및 정적 메 모 리 (3630) 를 포 함 하는데, 이들은 버스 
(3632) 를 통해 서로 통 신 한 다. 컴퓨터 시 스 템 (3624) 은 비디오 디스플레이 유 닛 (3634)( 예 를 들면, 액정 디스플레 
이 (110410 crystal display; 100) 를 더 포 함 할 수도 있다. 컴퓨터 시 스 템 (3624) 은 또한, 영 숫자 입력 디바이스 
(3636)( 예 를 들면, 키보드), 커서 제어 디 바 이 스 (3638)( 예 를 들면, 마우스), 디스크 구동 유 닛 (3640), 신호 생 
성 디 바 이 스 (3642)( 예 를 들면, 스피커), 및 네트워크 인터페이스 디 바 이 스 (3648) 를 포 함 한 다. 


[^] 
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[0575] 


[0576] 


[0577] 


[0578] 


[0579] 


[0580] 


등 록 특허 10-2286200 


디스크 구동 유 닛 (3640) 은 , 본 원 에서 설 명 되는 방법론 또는 기능 중 dele] 하나 이 상 을 구 체 화 하는 명 령 어 의 
하나 이상의 세 트 ( 예 를 들면, 소 프 트 웨 어 (3646)) 가 저 장 되는 머신 판 독 가능 매 체 (244) 를 포 함 한 다. 소프트웨어 
(3646) 는 또한, 완전히 또는 적어도 부 분 적 으로, 메인 메 모 리 (3644) 내 에 서 및 / 또 는 그 실행 동안 프로세서 
(3626) WAA, 컴퓨터 시 스 템 (3624), 메인 메 모 리 (3628), 및 머신 판 독 가능 MAE 구 성 하는 프 로 세 서 (3626) 의 
명령어 저 장 부 내 에 서 상 주 할 수도 있다. 소 프 트 웨 어 (3646) 는 또한, 네 트 워 크 (3650) 를 통해 네트워크 인 터 페 이 
스 디 바 이 스 (3648) 를 경 유 하여 송 신 되거나 수 신 될 수도 있다. 


머신 판 독 가능 매 체 (3644) 가 한 예 시 적인 실 시 형 태 에서 단 일 의 매 체 인 것으로 도 시 되지만, 용어 "머신 판 독 가능 
매 체 "는, 명 령 어 의 하나 이상의 AEE 저 장 하는 단 일 의 매체 또는 다 수 의 매 체 ( 예 를 들면, 중 앙 집 중형 또는 분 
산형 데이터베이스, 및 / 또 는 관련 캐시 및 서 버 ) 를 포 함 하는 것으로 간 주 되어야 한다. 용어 "머신 판 독 가능 cH 
체 "는, 머 신 에 의한 실 행 을 위한 명 령 어 의 세 트 를 저장할 수 있는 그리고 머 신 으로 하여금 본 개 시 의 방법론 중 
임 의 의 하나 이 상 을 수 행 하게 하는 AAA frSel(tangible) 매 체 를 포 함 하는 것으로 또한 간 주 될 수 있을 것이 

는 것으 


다. 상 웅 하여, 용어 "머신 판 독 가능 매 체 " 는 , 솔리드 스테이트 메모리, 및 광학 및 자기 매 체 를 포 함 하 
로 간 주 될 수 있을 것이지만, 그러나 이 들 로 제 한 되 지는 않을 것이다. 


일 반 적 으로, 로봇 제어 플 랫 폼 은, 하나 이상의 로봇 센서; 하나 이상의 로봇 액추에이터; 연 계 된 목 상 에 , 장착 
봇 헤드, 액추에이터 및 힘 센 서 를 갖는 두 개의 로봇 팔 을 적어도 포 함 하는 기계적 로봇 구 

는 감지 동작 또는 파 라 미 터 화 된 액 추 에 이 

미소 조 작 의, 기계적 로봇 구 조 체 에 통신 가 능 하 게 커 플 링 되는, 


t] 동 작 을 포 함 함 - 의 AASE 각각 포 함 하는 

전자 라이브러리 데이터베이스; 하나 이상의 도메인 고 유 의 애 플 리 케 이 션 을 달 성 하기 위해 복 수 의 미소 조 작 을 
결 합 하도록 구 성 되는, 기계적 로봇 구조체 및 전자 라이브러리 데 이 터 베 이 스 에 통신 가 능 하 게 커 플 링 되는, 로봇 
계획 모 듈 (robotic planning module); 미소 조작 라 이 브 러 리 로부터 미소 조작 단 계 를 판 독 하여 머신 코 드 로 변 
환 하 도록 구 성 되는, 기계적 로봇 구조체 및 전자 라이브러리 데 이 터 베 이 스 에 통신 가 능 하 게 커 플 렁 되는, 로봇 
인터프리터 모듈; 및 미소 조작 단 계 와 관 련 되 는 기능적 결 과 를 달 성 하 기 위해 로봇 플 랫 폼 에 의해 미소 조 작 을 
실 행 하도록 구 성 되는, 기계적 로봇 구조체 및 전자 라이브러리 데 이 터 베 이 스 에 통신 가 능 하 게 커 플 렁 되는, 로봇 
실행 모 듈 을 포 함 한 다 


로봇 운영 AZAROA 의해 동 작 되는 로봇 컴퓨터 컨 트 롤 러 를 갖 


H 
소 조작 라이브러리 내의 복 수 으 


르 
그 
앙 체 - 상 체 는 EES, 어깨, 팔 , 및 


> 을 그 
|» 4m ao x9 


플래너, 및 액추에이터 및 관련된 컨 트 롤 러 에 통 신 가 능 하 게 커 플 링 되는 제어 시스템 - 제어 
조 체 를 동 작 시키기 위해 애플리케이션 고 유 의 명령어 세 트 를 실 행 함 - 을 포 함 한 다. 


| 나 이상의 태 스 크 를 달 성 하 기 위해 하나 이상의 컨트롤러, 하나 이상의 센서, 및 하나 이상의 액 추 에 이 터 의 
용 해 로 


2. 
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고, 전자 미소 조작 
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성 된 고 레 벨 의 커 맨 드 를 로봇 구 조 체 의 하나 이 
상의 물리적 부 분 을 제 어 하기 위한 저 레 벨 의 


성 
EX (factoring) H] 위한 지각 데 이 터 를 하나 이상의 센 서 로 부터 수 신 하 는 
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8 은, 파 라 미 터 적 미소 조 작 (0) A 
이터 AE} 조 합 하 여 복 수 의 미소 조작 - 각 각 의 미소 조 작 은 , 각 각 의 미소 aqa 관 련 되는 필 요 로 되는 
상수, 변수 및 시간 시 퀸스 프 로 파 일 을 정 의 하 는 적어도 하 나 의 특정한 파 라 미 터 적 ww 데이터 세 트 와 관 련 됨 - 

생 성 하 는 것; 복 수 의 전자 미소 조작 라이브러리 - 복 수 의 전자 미소 조작 라 이 브 러 리 는 sol 세트, MW 


커맨드 시 퀸 스 화 , 하나 이상의 제어 라이브러리, 하나 이상의 머신 비전 라이브러리, 및 하나 이상의 프로세스 
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AAA 걸쳐, "프로세싱" 또는 "컴퓨팅" 또는 " 계 산 하는" 또는 " 디 스 플 레 이 하는" 또는 " 결 정 하는" 등 등 과 같은 
용 어 를 활 용 하는 논 의 는, 컴퓨터 시스템 메모리 또는 레지스터 또는 다른 이러한 정보 저장, 송신, 또는 디 스 플 
레이 디바이스 내 에 서 몰 리 적 (전자적) 양 으로서 표 현 되는 데 이 터 를 조 작 하거나 변 환 하는 컴퓨터 시스템, 또는 
유사한 전자적 컴퓨팅 모듈 및 / 또 는 디 바 이 스 의 액션 및 프 로 세 스 를 가 리 킨 다 는 것을 알 수 있다. 

본 발 명 의 소 정 의 양 태 는 본 발 명 에서 설 명 되는 프로세스 단계 및 명 령 어 를 알 고 리 즘 의 형 태 로 포 함 한 다. 본 발 
명의 프로세스 단계 및 명 령 어 는, 소프트웨어, 펌웨어, 및 / 또 는 하 드 웨 어 에 서 구 체 화 될 수 있고, 소 프 트 웨 어 에 
서 구 체 화 될 때, 다양한 오 퍼 레 이 팅 시 스 템 에 의해 사 용 되 는 상이한 플랫폼 상 에 존 재 하도록 다 운 로 드 될 수 있 


본 발 명 은 본 원 의 동 작 을 수 행 하기 위한 장 치 에 또한 관 련 된 다. 이 장 치 는 필 요 로 되는 목 적 을 위해 특별히 구 
성 될 수도 있거나, 또는 이 장 치 는 컴 퓨 터 에 저장된 컴퓨터 프 로 그 램 에 의해 선 택 적 으로 활 성 화 되거나 또는 재 
구 성 되는 범용 컴 퓨 터 를 포 함 할 수도 있다. 이러한 컴퓨터 프 로 그 램 은, 플로피 디스크, 광학 디스크, CD-ROM 


자기 광학 디 스 크 를 포 함 하는 임 의 의 타 입 의 디스크, 리드 온리 메 모 리 (76300017 ㅠ memory; ROM), 랜덤 액세스 wj 
+ 


=g] (random access memory; RAM), EPROM, EEPROM, 자기 또는 광학 카드, 주문형 반 도 체 (application specific 
integrated circuit; ASIC), 또는 전자적 명 령 어 를 저 장 하 기에 적합한 AJA 타 입 의 AAA 같은, 그러나 이들 
로 제 한 되 지 는 않는 컴퓨터 판 독 가능 저장 매 체 에 저 장 될 수 있는데, 이들 각 각 은 컴퓨터 시스템 버 스 에 zx 
된다. 더구나, 컴퓨터 및 / 또 는 본 명 세 서 에서 언 급 되는 다른 전자적 디 바 이 스 는 단 일 의 프 로 세 서 를 포 함 할 수도 
있거나 또는 증 가 된 컴퓨팅 성 능 을 우 해 다 수 의 프로세서 설 계 를 활 용 하는 아 키 텍 쳐 일 수도 있다. 
본 원 에서 제 시 되는 알고리즘 및 디 스 플 레 이 는, 임 의 의 특정한 컴퓨터, 가상화 시스템, 또는 다른 장 치 에 본질적 
으로 관 련 되 지 는 pun 다양한 범용 시스템 ia 교 시 에 따라 프 로 그 램 과 함께 또한 ^ ~ 수도 있거나, 
또는 필 요 로 되는 방법 단 계 를 수 행 하 E 수 화 된 장 치 를 구 성 하 는 것이 편 리 할 수도 있다는 것이 입증 


[ ase [e] 
. 다양한 이들 시 스 템 에 대한 필 요 로 되는 Te 본 원 에서 제 공 되는 설 명 으로부터 


-Y o> rir eA 
E 
[3 


같이 본 발명 를 구 현 하 기 위해 다양한 프로그래밍 언 어 가 사용될 p Six Eg 언 어 에 ul }7]9] 
임 의 의 참 조 는 본 발 명 의 olo] EME (enablement) 및 최상의 모 드 의 개 시 를 위해 제공 된다는 것을 알 있을 
것이다 


에서, 본 발 명 은 소 프 트 웨 어 로서, 하 드 웨 어 로서, 및 / 또 는 컴퓨터 시스템, 컴퓨팅 디바이스, 또 

는 바 이 스 를 제 어 하기 위한 다른 엘 리 먼 트 로서, 또는 이 들 의 임 의 의 조합 또는 복 수 의 것으로서 구 
aa 수 있다. 이러한 전자 디 바 이 스 는, 예 를 들면, 프로세서, Y 

드 , 트 랙 패드, 조이스틱, Ea, 마이크, 및 / 또 는 이 들 의 임 의 의 

| 


모포 


피커, 및 / 또 는 등등), 메모리, 장기간 스 토 리 지 ( 예 컨대 자기 스토리지, 광학 스토리지, 및 / 또 는 등등), 및 / 또 
는 기 술 분 야 에서 널리 공 지 된 기 술 에 따른 네트워크 연 결 성 을 포 함 할 수 있다. 이러한 전자 디 바 이 스 는 휴대형 
이거나 또는 비 휴 대 형 일 수도 있다. 본 발 명 을 구 현 하 기 위해 사용될 수 있는 전자 디 바 이 스 의 예 는, 이동 
전화, 개인 휴 대 형 정 보 단 말 (06060001 digital assistant), "LES, 키 오 스크, 데스크탑 컴퓨터, 랩탑 


컴퓨터, 소비자 가전 디바이스, 텔레비전, 셋 탑 박스, 등 등 을 포 함 한 다. 본 발 명 을 구 현 하 기 위한 전자 디바이스 
는, dE 들면, 미국 캘리포니아, 쿠 퍼 티 노 (010676100) 의 Apple 170. 로 부터 입 수 가능한 105, 미국 캘리포니아 
마운틴 (Mountain View)9] Google 100. 로 부터 입 수 가능한 안 드 로 이 드 (4007010), 미국 워싱턴 레 드 몬드 
(Redmond)9] Microsoft 00700731104 으 로부터 입 수 가능한 Microsoft Windows 7, Po 캘리포니아, 써 니 베일 
(Sunnyvale)9] Palm, 1700. 로 부터 입 수 가능한 웹 05(06605) 과 같은 오 퍼 레 Bs 시스템, 또는 디바이스 상에서 Ap 
용 하 기 위해 적 응 된 임 의 의 다른 오 퍼 레 이 팅 시 스 템 을 사용할 수도 있다. 몇몇 실 시 형 테 에서, 본 발 명 을 구 현 ㅎ 
기 위한 전자 디 바 이 스 는, 예 를 들면, 셀룰러 전화 네트워크, 무선 네트워크, 및 / 또 는 

트 워 크 를 포 함 하는 하나 이상의 네 트 워 크 를 통한 통신용 기 능 성 을 포 함 한 다. 


B 


몇 몇 의 e " 결 합 된" 및 " 연 결 된 "의 표 현 과 더불어 이 표 현 들의 파 생 어 들 을 이 용 하 여 기 술 될 수 있다. 
이러한 용 어 들은 서로 동 의 어 로서 의 도 되지 않는다는 것을 이해해야 한다. 예 를 들어, 몇 몇 의 실 시 형 태 들은 두 
개 이상의 엘리먼트 들이 서로 직 접 적 으로 물리적 또는 전기적 접 촉 하는 것을 나 타 내 기 위해 용어 " 연 결 된 "을 이 
용하여 기 술 될 수 있다. 다른 예 시 에서, 몇 몇 의 실 시 형 태 들 은 두 개 이상의 엘 리 먼 트 들이 직 접 적 으로 물리적 E 
는 S 접 촉 하는 것을 나 타 내 기 위해 용어 " 결 합 된 "을 이 용 하 여 기 술 될 수 있다. 하지만, 용어 " 결 합 된 "은 
또한 히 것을 의미 


두 개 이상의 엘 리 먼 트 들이 서로 직접 접 촉 하지 않지만, 여전히 서로 협 동 하거나 상 호 작 용 하는 
들은 이러한 상 황 으로 한 정 되지 않는다. 
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본 명 세 서 에서 이 용 된, 용 어 들 " 구 비 하다", " 구 비 한", " 포 함 하다", "포함한", "갖는다", "갖는" 또는 이 것 들 의 
임 의 의 기타 변 형 체 들은 비 배타적 포 함 을 커 버 하는 것으로 의 도 된다. 예 를 들어, 엘 리 먼 트 들의 리 스 트 를 포 함 하 
는 프로세스, 방법, 물품, 또는 장 치 는 반드시 이러한 엘 리 먼 트 들로만 한 정 될 필 요 는 없으며 명백하게 나 열 되지 
않거나 또는 이러한 프로세스, 방법, 물품, 또는 장 치 에 내 재 된 다른 엘 리 먼 트 들을 포 함 할 수 있다. 또한, 달리 
명백하게 진 술 되지 않는 한, " 또 는 "은 포 함 적 논 리 합 을 말하며 배타적 논 리 합 을 말 하 지 는 않는다. 예 


© 3 
조건 A 또는 BE 다음 중 어느 것에 의해서도 만족 
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본 명 세 서 에서 이 용 된, 단수형 용 어 는 하나 또는 하 나 보다 많은 것으로서 정 의 된 것이다. 본 명 
두 개 또는 두 개 보 다 많은 것으로서 정 의 된 것이다. 본 명 세 서 에서 이 용 된, 용어 " 

두번째 또는 그 이상의 것으로서 정 의 된 것이다. 

1 


요 구 하지 않아야 하 


due 
및 시 스 템 들의 준 비 에서 몇가지 잠재 


적 으 로 도 움 을 주는 지 침 서 를 찾을 수 

본 발 명 을 한정된 수 의 실 시 형 태 들 과 관 련 하여 기 술 하 여 왔지만, 상기 설 명 의 혜 택 을 갖는 본 발 명 분 야 의 당 업 
자는, 여기서 기 술 된 본 발 명 의 범 위 로부터 이 탈 되지 않는 다른 실 시 형 태 들이 구 상 될 수 있다는 것을 알 
것이다. 본 명 세 서 에서 이 용 된 언 어 는 가독성 및 교 육 을 목 적 으로 주로 선 택 되었으며, 본 발 명 내 용 을 제 한 하거 
나 또는 그 윤 곽 을 정하기 위해 선 택 되 지 않을 수 있다는 것을 유 념 해야 한다. 이 용 된 용 어 들은 본 명 세 서 와 청 
구 범 위 에서 개시된 특정 실 시 형 태 들 로 본 발 명 을 한 정 시키려고 해 석 되 기 보다는 아 래 에서 진 술 된 청 구 범위 하에 
^| 동 작 하는 모든 방 법 들 및 시 스 템 들을 포 함 하도록 해 석 되어야 한다. 이에 따라, 본 발 명 은 본 개 시 물 에 의해 
한 정 되지 않으며, 이 dle] 본 발 명 의 범 위 는 아 래 의 청 구 범 위 들 에 의해서만 전적으로 결정될 것이다 
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818 | 
요 리 사 가 요리사 로봇 레 코 더 와 관련된 | | 로봇 요 리 용 엔 진 이 추상화 소프트웨어 


| 


SES 사용함 


| 820 1 
| 요 리 사 가 요 리 를 시작 H ; 828 
—————— PME: | 9i 스토어 상 에 서 의 구매 또는 


구 독 에 이 용 가 능 하 게 | 
프 트 웨어 레시피 파 일 이 만 들 어 짐 | 
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830 
가정용 로 봇 식 요리 


i 834 3 
로봇 BA 준비 엔 진 이 요 리 할 선택된 : 
WANA 대한 추 상 화 된 레시피 입 력 을 | 
수신 


236 


로봇 음식 준비 엔 진 이 선택된 
레시피 스 크 립 트 를 메 모 리 로 


… 
| 

i 

N 

: 

N 

H 

을 

Ae 


| 854 
i "0" 시간 지 점 (제로 스 테 이 지 ) 가 


] 
T 
H 
| | 
| 설 정 되고 로봇 팔 ( 들 ) 이 선택된 ㅣ 
| 레 시 피 의 QAE 복 제 하는 움 직 임 을 
ids | 


| 로봇 요리 ARO 재료 이 용 가 능성 및! 
| 요리 시 간 을 계산 f 


856 
ls 
E Nu 
선택된 레시피 및 ~. 
서빙 스 케 줄 에 따른 재 료 가 ~ 
부 족 하거나 요 리 를 준 비 할 > 


| 로봇 팔 ( 들 ) 이 재 료 를 손 질 하고, 
| 요 리 사 의 스튜디오 요 리 로 부 터 의 | 
| 기 록 되고 저장된 데 이 터 와 동일한 ㅣ 


| 툴 / 유 텐 실 에, 요리사 토 르 소 팔 (들) ! 
| 및 손 가 락 의 동일한 움직임, 동일한! 


| 압력, 힘 및 xyz 위 치 를 적 용 (56) | 


i 
H 
H 
H 
H 
H 
H 
| 시간 페 이 스 에서, 요리 방 법 / 기 술 / | 
H 
i 
H 
| 
H 
H 
H 
H 
H 


로봇 팔 ( 들 ) 이 요 리 의 결 과 를 i 
제 어 된 데 이 터 (온도, 무게, 손 실 량 ) ! 
및 미디어 데 이 터 (컬러, 외관, i 
냄새, 부 분 ) 에 비 교 (60) 


유 저 가 지정된 표 준 화 된 컨테이너 및 위 치 로 음식 
| 재 료 를 이 동 시 킨 다 ( 예 를 들면, 차 핑 조 리 대 상 에 
2 개 의 중간 크 기 의 살 롯 , 마늘, 8 온 스 의 크 리 미 니 
머쉬룸, 프 리 저 락 『08 로 부터 프리즈 『10..…. 으 로 

| 해 동 된 퍼프 페 이 스 트 리 ), 여기서 요 리 사 가 최초로 
| 시 작 함 . 


| 
i 
B 


860 
로봇 팔 ( 들 ) 이 결 과 를 상 응 하게 


862 
로봇 팔 ( 들 ) 이 요 리 를 레 시 피 의 

| 관 점 에서 지정된 서 빙 웨 어 로 

| OSAR 


~ 
EX 


848 
봇 요리 엔 진 이 요 리 를 시작 


~ 시 간 인 지 의 여 부 를 제크 


M 


^ 
M 
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37123 


870 
임시 라 이 브 러 리 에 저장된 일 회 성공 테스트 


복 수 의 별 개 의 레시피 액 션 을 
갖는 신 규 의 미소 조 작 을 작성 


주요 파라미터 “~ 

조 합 의 특정한 세 트 가 

~ 신 뢰 가능한 결 과 를 
~ 생 성 하는가? 


오 브 젝 트 ( 예 들면 
나이프 등 등 ) 의 수 를 식별 


때 
때 


추가적인 
; 다 수 의 

| | 테스트 및 
; 그 파라미터 조 합 의 세 트 를 미소 | 항 인 을 
Pe 조작 라 이 브 러 리 에 일시적 € 행함 

|i 으로 저장 ; 


i 미소 손 조 작 과 관 련 되 는 주요 파라 ： 
: 미 터 ( 예 를 들면, 손 에 서 의 오 브 젝 트 의: 
: 위치, 오 브 젝 트 의 방위, 압력, 및 
: 속 력 ) 의 전체 가능한 범 위 를 선택 


| 888 
, o 058 파라미터 
880 | _ 를 1 만 큼 증가 


! 각 각 의 주요 파 라 미 터 에 대해, 주요 À 
! 파 라 미 터 에 서 의 각 각 의 값 을, 다른 | 
[주요 파 라 미 터 와의 모든 가능한 조합 
i8 가지고 테 스 트 하고 평 가 함 


"886 "ise 


: … 모 든 가능한 주요 파라미터 ^ 
아니오 EE 테 스 트 되 었 는 가 ?.. 


일 회 테스트 결 과 를 % 회 테 스 트 하고, 미리 정 의 된 / 표 준 화 된 
미소 손 조작 라 이 브 러 리 에 어떤 조 함 을 저 장 할 지를 결 H 


e 898 으으으 으아 
신 뢰 가능한 테스트 결 과 를 
파라미터 조 합 의 세 트 를 0 
조작 라 이 브 러 리 에 저장 


프로세스 동안 실패한 결 과 의 48 
계 산 하고 테스트 결 과 를 저장 


87 = 
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AJ 0124 
900 
미소 조 작 의 라이브러리 
! Sm -| 
COENS 라 이 브 러 리 에 저 장 되어야 하는 것을 노 LS 
| 갖는 특정한 미소 조작 i 


( 예 를 들면, 나 이 프 로 계란 깨 기 ) 을 정의 


각 각 의 미소 단 계 에 서 의 오 브 젝 트 의 | | 오 브 젝 트 에 대해 키친 들을 AME 
모든 다른 가능한 SAMB 들면, ㅣ ㅣ ABO 대해 나 이 프 를 2) 상이한 위 
계 란 의 방위 및 계 란 을 AINE 식별 | 포 민 트 를 식별 


| 908 

: 경 혐 적 으 로, 계 란 을 쥐고 계 란 을 나 이 프 를 이 용 하 여 | 

i 올 바 른 (자르기) 움직임 프로파일, 압력 및 속 도 를 | 

| 가지고 깨는 모든 가능한 방 식 을 식별 i 
ed 


910 
계 란 을 적절히 깨기 위해, 계 란 을 쥐는 것 및 
i 계 란 에 대해 나 이 프 를 위 치 시키는 것의 다양한 i 
i 조 합 을 정 의 함 . 0j 8 들면, 오 브 젝 트 ( 들 ) 의 조 합 된 i 
| 올바른 파라미터 예컨대 방위, 위치, 압력, 속도 | 
찾기 


다양한 소 합의 신 뢰 가능성 을 검 증 하 기 위해, 


| 모든 변동, 변 화 를 테 스 트 하는 것과 같은 트레이닝 , 


및 테스팅 프 로 세 스 를 행하고, 각 각 의 미소 조 작 에 | 
dal 신 뢰 가 능 성 이 소 정 치가 될 때 까지 프 로 세 스 를 | 
.× 회 반 복 함 | 


j 914 | 
| 요 리 사 가 소 정 의 요리 태 스 크 ( 예 를 들면, 나 이 프 로 
| 계란 깨 기 ) 를 수 행 하고 있는 경우, 그 태 스 크 는, | m" | 
i 여러 미소 조작 및 액션 프 리 미 티 브 를 수 반 함 813 E 
L J581 미소 조 작 에 대한, 


수 의 세 트 의 
| 연 사 자를 | 
000 ' | 트 레 이 닝 (저장 이 젼 에, 
그 특정 태 스 크 에 대한 미소 조 작 의 다양한 조 합 을! Qu 변수 정 의 를 ! 
데이터베이스 라 이 브 러 리 에 저장 | 필 요 로 B) 


ian, 


M" 918 

7 미소 조 작 에 대해 . ' 

EL 그리고 48g 추가적인 태 스 크 2 
~ 존 재 하는가? ~ 


미리 정 의 된 음식 준비 태 스 크 의 데이터베이스 라 이 브 러 리 를 조합, 
각 각 의 미리 정 의 된 스 테 이 지 는 하나 이상의 미소 조 작 을 포 함 함 
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도 면 25 
/ 표 준 화 된 키친 툴 , 오브젝트, ^ 
기 기 의 라이브러리 i 
l 
22 H l = a ai 
| m . | 미 래 의 제 한 이 없는 사 용 을 위해 
각 각 의 키친 m, 오브젝트, 또는 정확한 형상 및 치 수 를 갖는 


| 
' 기 기 / 유 텐 실 에게, S, 오브젝트, 또는 기 기 의 | : 
| 파라미터 예컨대 그 것 의 좌표, 위치, 및 | 2205] 오 브 젝 트 / 표 준 키 친 에 대한 
1 


방 위 를 미리 정 의 하는 코 드 ( 또 는 바 코 드 ) 를 | 90 모 델 에 대한 코 드 를 작성 


할 당 함 


시인 


를 실행할 
Z 
준 


때 
정한 레 시 피 에 대한 음식 준 비 에 따라 


E 
rir 
ge 
배 
무 
e 
re 

> 
을 
Jg 
zm 
- 
E 
m 
Ll 
iu 
U 
m 
Jm 


경우, 로봇 요 리 용 엔 진 은 하나 이상의 | 

로봇 손 에게, 키친 틀 , 오브젝트, 기기, 
유 텐 실 , 또는 어 플 라 이 언 스 를 검 색 할 것을 ㅣ 
지 시 하도록 구 성 됨 | 


=~ aem: om ——— :—— 애 = 


^ 4 
—————————————— 'ÁÀ 3 lä 

제 T 
노 번 26 

「 bic? 
f M 
ㅣ 926 i 
i 표 준 화 되 지 않은 오브젝트 | 
i i 
I Li 
LI Li 
1 LI 
1 Li 
거가 가 가가 ERRARE NORUNT TM [ 

[ Hi 

|| 928 bog 
| 센 서 에 의해 표 준 화 되지 않은 | 
i | 예컨대 재 료 를 검 출 함 | 
[ T 
i i 
: — | 
| 930 | | 
1 H m zat 
| BN, 치수, 방위, 위치 정 보 를 캡 쳐 하기 위해 ㅣ 
| ㅣ 3 차 원 모 델 링 을 이 용 하 여 표 준 화 되지 않은 | 
| | QBSAES 식 별 하고 로봇 손 은 요 리 용 i 
| | 태 스 크 ( 예 를 들면, 잡기, 들어 올리기, | | 
| | 쥐 기 ) 를 수 행 하 기 위해 실시간 조 정 을 행함 | 
| | 
Li I 
1 Li 
1 ! 
* i 
X , 
* £ 

w £ 
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3 
H p 


932 


ges 태스크 조성 분석 


미소 조작 라이브러리 확립 및 자체 학습 


리용 동 작 ( 예 를 들면, 나 이 프 로 계란 깨 기 가 분 석 되 고, 


고, 여러 액션 프 리 미 티브 및 미소 조 작 으로 구 축 됨 ) 


938 


미소 소작 라이브러리 


수 행 할 모든 


| 각 각 의 미소 조 작 은, 다 음 의 | 


관 점 에서, 관련된 요 리 용 
액 션 의 방위, 위 치 / 속 도, 


각도, 힘 , 압력, 및 속 력 을 ： 


이것은, 


944 


미소 소작 실행 프로세스 파 라 미 터 에 서 의 
하나 이상의 파 라 미 터 의 실시간 조정 


미소 조 작 의 실 행 에 서 실 패 ( 
존 재 하 는 지 의 자 동 화 된 분 


M 


미소 조 작 의 신 뢰 가 능 성 을 
보 장 하기 위해 많은 회 수 ( 예 를 들면, 


Pan 테 스 트 되고 반 복 되는 프로세스 


성 공 / 실 깨 프로세스 | 
리에 추 가 하 는 것에! 


— 


: 

i 

i 

H 

| 

i 
E] 


gl 
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EISE 


로 봇 식 장 치 는, 토 르 소 , 손 , 손 가 락 과 동일한 움 직 임 을 가지고, i 
일한 압력, Bl 및 xyz AAE 가지고, 움 직 임 / 모 션 복제 | 
프로그램 파 일 을 포 함 하는 레시피 스 크 립 트 에 기 초 하 여 
표준 키친 모 듈 (50) 에 서 의 인간 요 리 사 의 기 록 된 
레시피 데 이 터 와 동일한 페 이 스 에 서 태 스 크 를 실 행 한다 


HAS 모 니 터 링 한 다, 이 경우 로 봇 식 장 치 는 , 출 력 을 , 
모달 센서류 데 이 터 (비주얼, 오디오, 및 임 의 의 다른 감지 
; 백 ) 에 기 초 하여 제 어 된 데 이 터 에 대해 비 교 한다 


E 
1 
E 
i 


M. 


NN 


| - 


960 


동일한 결 과 에 도 달 하려는 목 적 을 가지고 로 봇 식 장 치 를 
다시 캘 리 브 레 이 팅 하기 위해 소 정 을 행함 


964 


tod 
Le | 보 정 된 프로세스, 조건, 및 파 라 미 터 에 관 련 이 있는 
i 업 데 이 트 된 수정 정 보 를 지식 베 이 스 에 저장 
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어떤 차 이 / 델 타가 존 재 하 는가? MM 


등 록 특 허 10-2286200 


10-2286200 


등 록 특허 


A 0129 


미소 조작) 라 이 브 러 리 의 데이터베이스 구조 


MMO] MM] MM9 성 능 괴 유 저 에 의해 정 의 되 는 (또는 실행 동 안 의 기 록 된 레 시 피 로부터 
이름 코드 관 련 되는 취한) 파 라 미 터 / 변 수: 
표 준 화 된 
기기 및 툴 의 표 준 화 된 키친 모 듈 의 | 4 속력 | MM 오브젝트 
코 드 (들) 볼 륨 에 서 의 MM 시작 사 이 즈 (비표준 ( 임 의 의 센 
툴 ) 의 초기 | SE XYZ 일 수도 있음) 비디오 인 식 용 
위치 및 방위 시 스 템 으 로 부 터 의) 
연 결 용 피드백 
파라미터. 변 수 는 
AZA 대한 초기 
데이터 정 보 이다 
| 고 
| 그] 
| 그] 
|] 


유 저 에 의해 정 의 되 는 또는 실행 동 안 의 
기 록 된 레 시 피 로 부터 취한 

파 라 미 터 / 변 수 ( 변 수 는 상이한 미소 조 작 에 
대해 상 이 할 수 있을 것이다). 


모이 
=J 
je] 
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표 준 화 된 키친 모 듈 의 일부인 모든 표준 오 브 젝 트 의 30 모 델 을 포 함 하는 라 이 브 러 리 의 데이터베이스 구조 


오 브 젝 트 의 | 오 브 젝 트 의 | 오 브 젝 트 의 | (2 좌표 매 트 릭 스 ) 의 . |( 이 용 가 능한 | 오 브 젝 트 의 작업 엘 리 먼 트 으 
매 트 릭 스 에 오 브 젝 트 의 우 ) 및 ükg(glajpie, 이것은 
전체 치 수 를 갖는 가상 30 | 오 브 젝 트 의 ㅣ 위해 e 및 다른 오브젝트 
모 델 ( 해 상 도 가 정 의 되는 | 가상 벡터 모델 | 상 태 에 있을 수도 있다) 
것이 바 람 직 함 ) 


모든 표준 오 브 젝 트 ( 즉 , 모든 기기, 키친 S, 키친 
어플라이언스, 컨 테 이 너 ) 의 3 차 원 모 델 을 포 함 하는 전자 
라 이 브 러 리 의 데 이 트 베이스 구조, 전자 라 이 브 러 리 는 

전 체 의 표 준 화 된 키친 모 듈 의 일 부 임 ( 레 시 피 에 의 존 하지 
않으며; 단 한 번 30 모 델 에서 표준 오 브 젝 트 를 스 캔 함 ) 


3730 
ko 
z 
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JEBISI 


1000 
로봇 손 에 의한 요 리 용 재 료 의 품질 체크 


1002 
로봇 손 은, 손가락 및 손 바 닥 의 햄 틱 센 서 에 의해 생 성 되는 
표면 텍스쳐, 온도, 무게 신 호 에 의해 생선 또는 소 고 기 와 같은 
fe gos Neo 신 선 도 를 평가할 수 있고, 요 리 의 재 료 를 
페 기 하 거나 또는 사 용 하 기 위한 액 션 을 취 함 


1006 
(8&2) 25 9l 
피드백 디바이스 또는 
센서 예컨대 보고 냄 


— 1004 


맡기 대응 예 를 들면, 생 선 의 신 선 도 를 체 크 하기 위해, 
; 로봇 손 은 고 기 의 탄력성 및 Ara, 근 육 이 IHA 


| 견 고 하게 부 착 되어 있 는 지 의 여 부 에 대해 
: 손 가 락 으로 고 기 를 누른다. 끈 적 이거나 건 조 하지 


: 않고 젖어 있어야만 하는 아 가 미 의 수 분 을 체크. 
요 리 용 로 봇 은 상한 생 선 의 추가적인 표 시 기 로 서 | 눈 은 튀 어 나 와 있음. 적절히 해 동 된 생선 또는 
변색 또는 상한 냄 새 를 검 출 한다 i 살의 표면 온 도 가 4 야 를 넘지 않아야 E. 


- 164 - 


10-2286200 


등 록 특허 


ZU 


레 시 피 에 대한 컴 퓨 터 에 저장된 시 렌스 데 이 터 에 따라 계 란 을 깨지 않고 그것을 잡기 위한 정확한 압 력 과 
실 행 이 진 행 하고 있다는 것을 보 장 하도록 룰 및 aS 사 용 하고, 흔들기 및 출 령 거림 cm 행하고, 
REA, 어 플 라 이 언 스 가 요리 프로세스 AANA 생성 계 란 을 깨서 노 른 자 를 관 잘하고 냄 새 를 맡아서 품질 
TE lun == = = = . 을 체 크 하 고, 신 선 도 를 결 정 한 다 . 불량 계 란 을 페기 
레시피 GAA 비 교 되 는 것을 허 용 하 기 위해, 로봇 E. 하거나 신선한 계 란 을 요 리 의 재 료 로 서 선 택 하 는 
양 자 에 의해 작 업 되고 있는 3 차 원 태스크 공 간 을 액 션 을 취 한 다. 
연 속 적 으로 모 델 링 하 고 모 니 터 링 하 는, 동시에, S 및 
REHA, 어플라이언스 및 그들의 내용물 및 변 수 를 
식 별 하기 위한 데 이 터 를 태스크 추상화 모 듈 로 또한 
제 공 하는 로봇 센서 헤드 


1010 


1012 
혼 합 하 지 않고 노 른 자 로부터 
흰 자 를 분 리 하고, 정확한 Bj, 손 및 
팔 위치, 프로세싱 시 간 을 
사 용 하여, 뱃 벗 해 질 때 까 지 계란 
흰 자 를 거 품 내 기 위해 동일한 보울, 
거 품 기 를 사 용 한 다. 휘 핑 된 계란 
흰 자 의 동일한 us, STE 
달 성 하기 위해, 요리사 스튜디오 
요 리 용 프 로 그 램 으 로 부 터 의 
프 로 파 일 에 비 교 되 고 매 핑 된 다. 


72 

로봇 손 은, 손가락 및 손 바 닥 에 있는 eel 센 서 에 
의해 생 성 되는 표면 텍스쳐, 온도 및 무게 신 흐 어 
의해 킨더 0l (kinder 699)( 킨 더 서프라이즈 
(kinder surprise)) 로 부터 실제 계 란 을 구 별 할 수 
있다. 
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333 


1022 
내장형 센서 또는 온 도 의 검 출 을 위한 검출 디 바 이 스 ( 예 를 들면, 
측정 바 늘 ) 를 갖는 음식 컨테이너, 449 컨 테 이 너 는 소정 타 입 의 
고 기 ( 예 를 들면, 소고기, AADI, 생선...) 또는 제품, 및 검 출 을 


위한 센 서 에 특 정 하게 만들어진다. 


Bfeed Tenderloi 

Center-Cut 

Wt/Cut: 1.0lb. 
1 


$ Purchase Date: 
Jun 16, 2014 


WUPk 1.0lb. 


Purchase Date: 


1032 ; 
휘발성 RIAN T 


Wt/Pk 4.8.0lb. 
Unit: 1 


Purchase Date: 


센 서 ( 예 를 


들면, 2 
갖는 검출 


Wt/Pk: 2.03b. 


디바이스 


Wt/8ch: 0.89b. : 


; Purchase Date: 


1020 
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1044 컨 테 이 너 10( 특 정 타 입 의 고 기 와 관 련 됨 : 예 를 

1064 들면, 가금류, 소고기, AADI, 생선. 
음 식 이 요 리 되 어야 하는지, 
소 비 되어야 하는지 또는 

페 기 되어야 하는지를 결 정 하기 

위해, 차트, 그래프, 분석 결 과 는 
즉 각 적 으로 로봇 팔 ( 들 ) 로 

리 턴 되 거나, 유 저 에 대한 eum 

동해 스 마 트 폰 상 으 로 전 송 되어 

디 스 플 레 이 된 다 .- 


048 습도 데이터 


1052 휘발성 유기 화합물 데이터 


는 
c 


HIE 8 


———  -—A S 


| 센 서 에 의해 수 집 되 
| 컨 테 이 너 10 및 더 이 터 


파 라 미 터 / 값 데이터베이스 
( 예 를 들면, 상이한 종 류 의 고 기 의 단백질 마커) 


… c 1666 


음식 품질 제어 엔 진 은 컨 테 이 너 10( 제 품 또는 2719 종 류 ) 를 수 신 하고 관련된 데 이 터 를 데 이 터 베 이 스 로부터 검 색 한다. 고 유 의 
파 라 미 터 / 값 세 트 가 상 응 하게 작 성 되고 컨 테 이 너 로 부 터 의 판 독 치 ( 예 를 들면, 온도, 습 도 ...) 는 식 별 된 / 목 표로 삼은 파 라 미 터 에 대해 
비 교 되고 알 고 리 즘 으로 프 로 세 싱 된다. 


1040 음식 신선도 및 품 질 에 대한 온라인 분석 


네트워크 때 | 디 바 이 스 ( 예 를 들면, 
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1084 
서 버 로 부 터 의 현 존 하 는 / 
신 규 의 레 시 피 에 대한 
추 가 된 / 업 데 이 트 된 실시간 
소정. 
수동 조 정 ( 예 를 들면, 
원 래 의 레 시 피 에서 소금 
양 을 줄 임 ) 은 폰 또는 다른 
인 터 페 이 스 를 통해 유 저 에 
의해 이루어질 수 있다. 
리필 요 청 을 위해 저 레벨 
경 고 가 폰 으 로 전 송 된다. 


사용량 요 구 를 수 용 하 기 위해서는 다양한 치 수 / 볼 륨 의 | 
컨테이너 및 분 배 용 노 즐 ( 팁 ) 이 요 구 된 다 ( 예 를 들면, 양념 및 

시 즈 닝 의 작은 단편 및 소 량 의 사용, 작은 단편 및 대 량 의 곡 분, | 
큰 의 고체 및 대 량 의 곡 물 의 사용) f 


첨가 제어 
엔진 


1080 


사용 이 전 에 재 료 의 적절한 보 관 을 위해, 유 제 품 ( 우 유 , 크림 
치 즈 ...), 소 스 와 같이 빨리 상하는 상 하 기 쉬운 물 품 에 대해 
차갑게 된 컨 테 이 너 가 만들어진다. 곡 분, 양념, 견과류 | 
파 스 타 와 같이 느리게 저 하 되는 잘 상하지 않는 물 품 을 
해충 및 곤 충 으로부터 보 호 하 기 위해, 기 밀 하게 SE 끼는 
덮 개 를 갖는 깨끗한 보 관 통 이 만들어진다. 
잘 상하지 


안느 무 프 


노 르르 


1072 ; 
전에 채워져 라 벨 링 된 컨 테 이 너 는 ; 
고체 상 태 (소금, 곡 분, 곡물...) 또는 
"Xl 상 태 ( 주 스 , 오일, S8...) 또는 
페 이 스 트 / 세 미 4 3c & (semi-soft) 

상 태 ( 예 를 들면, 마 지 팬 , 겨자, 
마 멀 레 이 드 ) 의 재 료 를 유 지 하 고 
도 배 한다 


정확한 첨 가 / 분 량 제어: 
첨 가 량 은 센서 검 출 을 통해 
활 성 화 되고 프 로 그 래 밍 가능한 
첨 가 량 을 전 달 한 다 


1074 


| 재 료 는 재 료 의 상태 및 용법 요 건 에 기 초 하 여 
i 상이한 적 용 법 을 가지고 분 배 된다 
( 예 를 들면, 곡 분 적 하 / 펼 치기, 건조 허브 뿌리기, 


1078 | 
방출 영 역 에서 표 준 화 된 Z 웨어, 베이크 웨어, | 
서빙 웨 어 의 존 재 를 검 출 하는 광전지 센 서 에 ㅣ 
의한 그리고 정확한 시 간 에 서 의 레시피 실행 ㅣ 
정보 및 활 성 화 로 인해 첨 가 량 은 컴퓨터 | 

$ 

f 

| 

T 


프로그램 디스펜서 제 어 를 갖는 사 전 에 채워진 컨테이너 | 


( 프 로 그 래 밍 가능한 디 스 펜 서 로 의 제어 신 호 ) 에 
의해 정 의 된 다. 
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레 시 피 에 대한 음식 준비 프로세스 


a: E a er eee a OE ee ) 


1102 d 1104 | 
스 테 이 지 1 스 테 이 지 2 


1108 
스테이지 N 


비디오 비디오 


제어 프로그램 


226 


너 프로세스 시작 프로세스 종료 
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* 선 택 된 개 인 맞 춤 된 레시피 - 알러지 

재 료 를 갖는 레 시 피 를 제 외 함 ( 유 저 에 의해 
정 의 되 는 바와 같은 개인 유저 

프 로 파 일 로 부터 알러지 재 료 를 식 별 함 ) 
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3371 


(131) 


정 


. 포 털 상 에 서 의 ANNS 트 레 이 닝 하기 위한 
개인 페이지 21^ 88) 및 준 비 의 가능성 


개인 파트너 페이지 
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End 


쇼핑 카트 및 나의 구매 


( 구 매 한 레시피 
한 정보 
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자동 로 봇 식 요 


구 매 한 레 시 피 에 
관한 정보 
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1150 
카테고리 및 기 준 / 범 위 를 선 택 하는 것에 의해, 결과 페 이 지 는 모든 레시피 결 과 를 열 거 하 고, 유 저 는 us us, 
또는 요 리 의 시 간 () 과 같은 기 준 에 의해 정 렬 할 수 있고, 결과 디 스 플 레 이 는 레 시 피 의 사 진 / 미 디어, 타이틀, 설명, 
평점 및 가격 정 보 를 포 함 하 고, "더 읽기" 버 튼 은 레 시 피 의 추가 정 보 를 브 라 우 징 하기 위한 완전한 레시피 페 이 지 를 
화 면 에 띄 운 다. 


OW a 


레시피 ii 재료 


E 이 틀 에 의해 요 리 를 검색 ——ÉÉÉÉ———Ó—————O 
검색 


래서 
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pee 


£ 
H 
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| 부터, 동일한 결 과 를 가지고 로 봇 식 장 치 가 | 


i 음 식 을 준 비 하는지를 체크 


( 연 속 적 인 시간 간 격 에서 요 리 사 의 글 로 브 를 통해 
QUAY 손 SAUS 감지 및 캡 쳐 ( 요 리 사 의 E 
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7154 


1452 
하나 이상의 멀 티 모달 센서, E AL 장치 상의 
센 서 를 통해 로 봇 식 장 치 에 의한 SAE 모니터링 . 
및 확인, 및 로 봇 식 장 치 로 부 터 의 출력 데 이 터 를, . 
요 리 사 로 부 터 의 소프트웨어 레시피 파 일 로 부 터 의 ' 
제 어 된 데 이 터 에 대해 비 교 하는 것에 의한 추상화 . 
소 프 트 웨 어 에 의해, 품질 체 크 를 행함 | 


| 하나 이상의 파 라 미 터 를 조 정 하는 것에 || 


의해 음식 준비 프 로 세 스 를 수정 


1450 
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Des) 요 리 용 엔 진 이 선택된 레시 
| 스 크 립 트 를 메 모 리 로 업 로 딩 


| 재료 및 요리 시 간 을 계산 


N 
및 서빙 스 케 줄 에 따른 
재 료 가 부 족 하거나 요 리 를 


| 충분한 시 간 이 
는가? ni 
기 LN cd F 


! 불 충분한 재 료 를 
] 쇼 핑 리스트 nr 
! 두 거나 대 안 적인 | 


레 시 피 를 ME: 4 

ABADE AAN 선택 확인 
NG 1476 

Ean Pen 


IARE 시 간 까지 MA 
| A4 A3 | | 


로 봇 식 요 리 용 엔 진 이 이 용 가 능한 | 


ㅣ 로 봇 식 장 치 는 


| 1462 
로 봇 식 장 치 는, 표 준 화 된 컨 테 이 너 로 i 
부터 음식 준비 위 치 로 음식 또는 i 


로 봇 식 장 치 는, 소프트웨어 레시피 1 
스크립트 파 일 로부터 SAS 복 제 하는 : 
것에 의해 시작 시간 "O'O A | 
음식 준 비 를 


, 요리사 E 및 손 가 락 과 | 1466 


동일한 움 움 직 임 으로, 동일한 재 료 로 , UC 
동일한 페 이 스 로. 그리고 동일한 ^— | 


임 의 의 파라미터 zag | 20 
A 준비 프로세스 동안 | 


한 
e 


o 
Ql 
M 
E: 
D E] 
oet oo "I 
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유 저 가 재료 품질 모니터링 | 
대 시 보 드 로부터 체 크 인 을 선택 | 


유 저 는 체크인 조 리 대 에서 i 
패 키 지 를 갖는 아 이 템 을 스캔 i 


S meh, qr 


| — BRA OPE 엔 진 은, 각 각 의 아이템 식별 및 
1486 | SEME 들면, 유통 기 한 / 구 매 일자, 향 , 컬러, 
TES 곤 적 이 는 틱 스 쳐 ...) 를 검 사 하고, 재료 및 레시피 
AN] 라 이 브 러 리 를 매 핑 하고, 식 사 하는 사 람 의 알 러 지 에 
대해 부속 재 료 를 분 석 하기 위해, 바코드 판독기, 
카메라, 검 출 기 로 부 터 의 입 력 을 프 로 세 싱 함 


00000 ——————————————————————— 


2488 


mu "d s festum 
임 의 의 불일치, 알러지 들 
~ 품질 경 고 가 있는가? .… 및 페기 


1492 ince 


T 


| 아 이 템 이 식 별 되고 확 인 됨 


^ | 식 별 의 결 과 에 기 초 하여 아 이 팀 이 파 링 되 고 (수축 

포 장 되고, 진공 포 장 되고, 보 관 됨 ), 라 벨 링 되 고 (설명, ： 
브랜드, 부속 재료, 무게, 날짜, 유통 기한) 보관 ㅣ 
스 테 이 션 ( 필 요 로 되는 온도 습 도 를 갖는 위 치 ...) 으 로 | 
이 동 됨 | 


재료 품질 모니터링 대 시 보드 상 에 추 가 물 ( 들 ) 이 | 
업 데 이 트 되어 디 스 플 레 이 됨 
E 


보관 체크인 및 식별 프로세스 


= 22 = 


보관 체 크 아 웃 / 요 리 준비 
1500 


유 저 가 재료 품질 모니터링 대 시 보 드 로부터 | 
체 크 아웃 옵 션 을 선택 { 


유 저 가 체 크 아웃 아 이 템 을 선 택 ( 예 를 들면, 
스 케 줄 링 된 요 리 의 Hgy 또는 다 수 의 레 시 피 로 { 
부 터 의 단일 아이템 체 크 아웃 또는 그룹 TARIFE i 


아 이 템 ( 들 ) 이 자동 선 반 (도 5 430) 에 의해 보관 Ju 
CEEPTEEERESPEESCPERTIEME 


. 1508 


봇 팔 ( 들 ) 이 각 각 의 | 

료 아 이 템 을 식 별 ( 예 를 | : 
면 , 원 센터 컷 소고기 ㅣ ! | 
심 로 Ae oa | | Qoo 소 비 되고, A 
- | | 요 리 되고, 잘려 버려 ^ 


유통 기 한 / 구 매 날짜, | 
컬러, 끈 적 이는 텍스쳐 | | 시고 LANES 
대 b 페 기 됨 


1520 


a 비세 E — — RHI H 남아 있는 gut 

| ^V 2918 : 아 이 템 을 다시 naas 
"oio 불일치 오시 k (E 
EERS c 
M AE, eT i 


쇼핑 리 스 트 에 대한: 
령 고 또는 제안 또는 
대 안 적인 레 시 피 를 
mé 

| | 


Ne NU 


pP 로봇 팔 ( 들 ) 이 아 이 림 (들 = gp 
0532 요리 프 로 세 스 를 
d 진 행 함 


보관 체 크 아 웃 / 요 리 준비 프로세스 
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2158 


자 동 화 된 요 리 전 준비 프로세스 


로 봇 식 요 리 용 엔 진 은 레 시 피 에 i 
기 초 하 여 버 려 지 는 것 / 여 분 을 계산 | 


1530 


| . 로 봇 식 요 리 용 엔 진 은, 멀 티 태 스 크 / | 
| 요 리 에 대한 시간, 재료 및 에너지 | 
| 소 비 를 계 산 하여 최 적 화 함 | 
| H 


로 봇 식 요 리 용 엔 진 은 스 케 줄 링 된 


작 성 하 고 키친 시 스 템 으로 요 청 을 전송 


| 
gelo 대한 다중 레벨 요리 계 획 을 | 


1536 


————— ————— — 


| 키친 시 스 팀 은, 재료, SAO, 비 이 킹 워 어 를 | 
| 자동화 선반 시스템 및 표 준 화 된 컨테이너 | 
| (66) 로 부터 이 동 시 킴 


38 


키친 시 스 템 은 Ea 라 인 을 모으고 


작업 스 테 이 션 을 셋 업 함 


1540 j 


) — Á—Ó——Á(—ee 
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레시피 설계 
1542 


요 리 사 가 레시피 설 계 를 선택 
1544 


요 리 사 가 레시피 이 름 ( 예 를 들면, " 정 통 적 인 소고기 
웰링턴 6~8 서빙", 또는 그것을 " 정 통 적 인 비프 
웰링턴 3~4 서 빙 " 으 로 편 집 함 ) 및 메 타 데이터 
(설명, 배경, 요리법 그 룹 ...) 를 입 력 / 편 집 함 


1546 


요 리 사 가 데이터베이스 및 라 이 브 러 리 로부터 재료 | 
( 예 를 들면, 원 센터 컷 소고기 안심 로 스 트 ) 를 입력 | 


i 
i 
i 
i 
i 
i 
i 
e 
i i 
; / 편 집 하 고 측 정 치 ( 예 를 들면, 2~3 파 운 드 ) 를 입 력 함 | 
i B 
i 
i 
i 
i 
i 
E 


E 


요 리 사 가 데이터베이스 및 라이브러리 
부터 기 술 을 선택 


1550 


요 리 사 가 데이터베이스 라 이 브 러 리 로부터 
이 용 가 능한 요리 방법 및 다른 이 용 가 능한 
파 라 미 터 를 선택 


1552 


EANAN 


레시피 10 가 작 성 몸 
1554 


레시피 설계 및 스크립팅 프로세스 
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유 저 가 레 시 피 를 선 
1556 


Jg 


유 저 가 스 토 어 / 마 켓 플 레 이 스 로부터 로봇 요 리 용 | 
레시피 9j/z e 28g 구 매 / 구 독 하 여 설치 | 


1558 


유 저 가 구 매 한 / 구 독한 로봇 요 리 용 레 시 피 로 부터 
또는 개인적 설정 및 재료 이 용 가 능 성에 기초한 
제 안 으로부터 검색 및 선택 


1560 


유 저 가 서 빙 / 준 비 의 시 간 / 날 짜 를 입 력 함 
1562 


유 저 가 레 시 피 를 선택 
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도 변 61a 


1570 


서비스 포 털 ( 레 시피 거래 플 랫 폼 ) 의 레시피 검 


JE 


및 3201/75 프로세스 


핸 드 헬드 디바이스 상 에 He 다 운 로 드 하는 
것에 의해, 또는 TV 또는 로 봇 식 키친 콘 솔 을 
사 용 하는 것에 의해 유 저 는 레 시 피 를 검 색 하고 
브 라 우 징 할 수 있음 


레시피 프로그램 파 일 은 요 리 / 보 관 파라미터 
(온도, 습도, 압력...) 곡 선 을 기 록 하 고, 기기 

(오븐, 팬 , 컨테이너) 상의 센 서 로 부 터 의 

피 드 백 에 기 초 하여 요리 프 로 세 스 를 제 어 하여 
최 상 의 / 동 일한 요리 결 과 를 달 성 함 . 


H 

i z 고기) 
| i AANE 검 색 하기: 
| LL | 
i N 
H 

H 

H 


요 리 사 / 레 시피 작성자 이 름 / 레 스 토 랑 
메인 재 료 (닭고기, 생선) 
요리 시 간 (15 분 미만, 30 분 미만...) 


키친 타 입 ( 예 를 들면, 파스타...) 
미리 정 의 된 기 준 에 요리 문화 및 지 역 ( 럭 셔 리 / 상 류 사회, 편안함, 
의해 검색 | 크리올, 케이준, 퓨전, 인도식, IJAN...) 


. 


예 산 / 비 용 ( 서 빙 당 $10 미만, 서 빙 당 $15 미만 
.… 에너지 절약 요 리 ,....) 

특 별 식 ( 저 단백질, 저 염 , 당 뇨 에 좋은, 철저한 
재 식 주의자, 밀 / 글 루 텐 이 없는...) 

식사 & 코스 요 리 (아침, 점 식 , 전채 요리, 메인 


1582 


| 필 터 / 정 렬 옵 션 에 | 
| 의해 결 과 의 폭 을 좁 힘 ㅣ 


랭 킹 ( 예 를 들면, 평균 리뷰, 레시피 가격, 
베스트 셀링, MA...) 
무료 채널, 무료 시험 레 시 피 .… 


요리사 또는 레시피 작 성 자 의 소 개 / 개 요 / 
배 경 / 전 통 / 레 시피 비하인드, 레시피 가격 
( 콘 텐 츠 / 채 널 에 대한 지불), 비디오, 사 진 들 … 


리뷰 
제 안 ( 유 사 한 / 보 충적 레시피, ( 예 를 들면, 
페 이 스 북 ) 친 구 의 주 문 / 이 레 시 피 의 구독...) 


공유, 협력, 요리 친구, | 
커뮤니티 프 로 세 스 로 | 광고 NAUS/SEM: 프로파일 설정 & 검색 
EL | HSH RLC MALSE 내 부 / 외 부 광고... 
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도 편 61b 
1590 
서비스 포 털 (레시피 거래 플 랫 폼 ) 의 레시피 검색 및 구 매 / 구 독 프로세스 
… ~ 

D 1592 NG e 유료 컨 텐 츠 / 채 널 , 구 독 (렌트), 
은 no 뷰 당 지불, 기 한 을 갖는 액세스 
레 시 피 의 로 봇 식 요리 또는 ~ A SEANS, 
파라미터 제어 요리 a | 디바이스 제한 등 등 에 대한 가격 


EN 버 전 을 선택? 


E. 
G 
c 
이것이 유료 

ye ~ 컨 텐 초 인 가? 

TCI RICO o. DUSTIN NEN: i 
1 ~, 
1594 


(파라미터 제어) 

@ 로 봇 식 키 진 모듈 요건 

@ 기기 요건: 

이름, 모델, 컨 테 이 너 / 디 스 펜 서 의 
버전, 파라미터 제 어 식 팬 , 오븐, 


i 
N 
i 
| 
N 
H 
È 
H 
N 
H 
i 
H 
N 
H 
M 
냉동고, 특수 습도 제어 보관 시스템! 
H 
N 
H 
i 
N 
i 
N 
È 
H 
È 
N 
H 
i 


@ 로봇 팔 요건: 모델, 버전, 모듈 : 
| @ 신 용 카드, (레시피 교환 및 ： 
상 환 을 위한) 포인트, HOE, 
비 트 코인, 소설 네트워크 | 

통 화 와 같은 지불 옵션 ㆍ 


Nu —"—— ——" 


ㅣ 파일) 


1602 | | 1598 | 
재 료 의 소 스 의 (외부) 링크 또는 | | 레시피 프로그램 파 일 을 다운 | 
기기 샵 을 선 택 하고 세 부 사 항 및 | i 로 드 / 설 치 ( 예 를 들면, 팬 i 
주 문 / 업 그 레 이 드 를 위해 친숙한 ： | 프 라 이 식 달 고 기 레 시 피 에 | 
공 급 자 에게 연결 i | 대한 팬 온 도 / 시 간 곡선 프로 
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1610 
로 봇 식 키친 음식 준비 모 듈 용 레시피 앰 의 작성 


quee 


8j 스토어 및 / 또 는 구글 플레이 및 / 또 는 윈도우 모바일 및 
다른 마 켓 플 레 이 스 (회사 정보, 은행 정 보 ...) 에 서 (개발자) 
계 정 을 생성 


오 
Hu 


부터 가장 최 신 의 API 및 iJ 


각 각 의 gi A 
문 서 를 획득 및 다운로드 


API/E Ap 요 건 에 따른 레시피 프 로 그 램 ( 예 를 들면, 
gos 파라미터 곡선) ej mess 작 성 ( 예 를 들면, 
안드로이드 Ag apk 파일 ZH) 


레시피 SA 대한 이름, 및 HATA, 구글 플레이, | 
삼성 8 스토어 및 다른 마 켓 플 레 이 스 에 의해 요 구 되 는 
다른 메 타 데이터, 예 를 들면, 날짜, 버전, 설명, ^ BIA, 


사 이 즈 를 갖는 아이콘 파일, 7% 및 치 수 를 A 


레시피 프로그램 및 메 타 데이터 파 일 을 
업 로 드 하 고 승 인 을 위해 제출 
Ss 


eoan 
m 
INA 
107 


YAE, 구 글 플레이 등 등 을 통해 레시피 0l |J 
나 열 되고, 검색, 브라우징 및 구 매 에 이 용 가 능 하 도록 됨 
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Ec [ovi 
al AI 9] 구 매 / 구 독 
1628 
——— à 
쇼핑 리 스 트 ( 레 시 피 에서 필 요 로 되는 메인 
재료, 예컨대 고기, 생선... 또는 IAO, 기 
T ..J, 소 스 / 공 급 자 위치, 이 용 가 능성 및 배달 


또는 배달 소요 시 간 에 에 기초한 주문할 


ET ; 일 시 를 봄 


. | 키 워 드 ( 예 를 들면, 판촉 à 
HZA 이 용 가 능한 올라 은 레시피 요리사 스 튜 디 오 에서 레시피 요 리 에 대한 아이 i, 1658 
; " 포 시 니 ") 로 검색 를 브 라 우 징 하 거 템 설명, 원 래 의 또는 디 폴 트 의 소 스 / 브 랜 드 를 
d 나 또는 요리사 검토, 예 를 들면, 7 월 에 런 던 의 FC Soper'se 


의 라이브 요리 
이벤트 레 시 피 를 
가 입 / 선 주문 


부터 600~8000 의 자연산 농어, 그리고 
『00018( 으 로 부 터 의 로 봇 식 시스템 표준화 


| 필 터 ( 에 를 들면, 평균 
| 리뷰, 베스트 셀링, 
! 올라온 날짜... 


검색 결과 레시피 페 이 지 가 
디 스 플 레 이 됨 


olg 대 체 재 를 m? 


hi. 


P 
POL 
aa 
V 
^ 
IN 


레시피 정 보 를 브 라 우 징 하고 


프 리 뷰 함 ( 예 를 들면, 요 리 사 의 - 원 래 의 또는 대안 
소 개 / 개 요 / 배 경 / 전 통 / 레 시 피 의 . 적인 소 스 의 링크 
비 하 인 드 의 3 분 짜리 비디오) 레 시 피 에 대해 이루 를 선 택 하고 세부 
진 임 의 의 변 경 이 ABC EDS 
1 인 맞 춤 된 버 전 으 Pac 
1644 로서 저 장 됨 자 에게 연결 


디바이스 0.8/ 마 켓 플레이스 | 
\ 및 링 크 ( 앰 스토어, 구 글 플레이...) 


————— MEN XE 
리 스 트 가 업데이트 


poneren iranan manerer netu 


"à 
2*4 요 리 용 ~ 
I A8 리스트 
oru e: ~~ 작성? 


1648 .....N.. 


| 용 가능성, 위치 또는 수확 계 절 에 따라, 
| 장 가까운 또는 근 처 의 친숙한 식료품 가게 
SET YACH 대 체 재 를 선 


» 선택된 앰 스 토 어 /| [( 구 매 한 또는 구 독 한) ( 에 를 들면, 7 월 에 BE FC Soper's2 FE 
| 마 렛 플 레 이 스 에 ams 선 택 하고 서빙 의 자연산 농 어 를, 3 월 에 이 용 가 능한 NYCSI 
i 연결 시 간 / 날 짜 를 선택, 에 를 ew Fulton Fish 1481161 으 로 부 터 의 은 대구 


들면, 3 월 6 일 목요일 
오후 1 시 에 " 포 시 니 를 
결 들인 농어", 오후 9 시 에 
" 수 비 드 식 오 리 고기 SUI" 


대체), 로봇 요 리 용 시스템 공 급 자 / 소 매 상 으 
부 터 ( 예 를 들면, 30% 가 격 이 더 비싼 
oodtek0l 의해 제 조 된 표 준 화 된 진공 xs 
를, PolyscienceQl| 의해 제 조 된 로 봇 식 시스 
표준화 진공 포 장 기 로 교체) 


다 운 로 드 / 설 치 
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AE 64a 


미리 정 의 된 레시피 검색 기준 


1672 


요리 시간 
메인 재료 
3 시 간 미만 
2 시 간 미만 
1 시 간 미만 
45 분 미만 
30 분 미만 
15 분 미만 


| 닮 고 기 
i 소고기 
! 파스타 
| 씨 푸 드 
| 쌀밥 

| 생선 
ig 

i 돼 지 고기 
: 오 리 고기 
| 사 냥 해서 잡은 것 
i 야채 


| mms 


———— 


요리사 이름 검색 


. 요리사 이름 | | 널리 알려진 컷 
| 요리사 위치 | | 


지역 및 타 입 별 요리법 


아시안 스타일 
인도 스타일 
아랍 스타일 
타타르 
케이준 


| | 아메리칸 
| 아 시 아 식 
| | 영국식 

| | 프 랑 스 식 
| | 그 리 스 식 
| | 인도식 

| | 이 탈 리 아 식 
i 멕 시 코 식 
| DRIN 
| 스 페 인 식 


————————————— 


- 236 - 


6] 


10-2286200 


Æ H 64b 


i 
| 
i 


| 저칼로리 
| 저 탄 수화물 
| 저지방 

| 저 단백 

| 저 염 

| 저 섬유 


| 채 식 주 의 자 


1672 
미리 정 의 된 레시피 검색 분야 


브 루 잉 
케이크 & 차 간식 
통조림 커리 


드링크 


ag 
르르 


EE 


샐러드 


| 철저한 재 식 주의자 E 

| 유 제 품 이 함 유 되지 않은 음 요리 
| 밀 / 글 루 텐 이 없는 채 사이드 
p 은 수조 


ki 
H 
H 
H 
H 
H 
H 
| 
H 
$ 
H 
H 
H 
H 
H 
| 당 뇨 에 좋은 
i 
H 
H 
H 
3 
H 
i 
H 
H 
H 
H 
H 
à 


i a Q 3c |» 03 d» nl 


| ( 유 저 가 선호도, 건 강 / 
| 알 러 지 / 영 양 관심, 이용 | 
| 가능성 이유 때문에 어떤 | 
| 메인 재 료 가 없이 레 시 피 를 
| asg)... 


IBA &/A S 튀긴 


파스타 & elt 
파이 & 패 스 트 리 


행사 & 계절 


E 

| 라마단 

| 로 쉬 하 샤나 
| 하 누 카 

| 유월절 

| 추 수 감사절 
| 크리스마스 
i 파티 및 모임 
i8 

i 여름 

| 가을 


| 겨울 


/—————— 


리뷰 a 추천 


| 유사한 레시피, 동일한 재료 
ㅣ 레 시 피 와 함께 보통 구매 
| 되 는 / 주 문 되는 어울리는 


| 레시피. 


[00000 이다 이 으 으 으 으 으 으 으 으 으 으 으 으 으 으 으 으 으 으으으 


랭킹 


(베스트 셀링, 가장 


| 금 정 적인 리뷰...) 


x ore 


등 록 특 허 10-2286200 


65 


A 
rü 


hite cabbage, red cabbage, savoy cabbage, turnips, cauliflower, beet, rutabaga, kohlrabi, pak 
choi, Chinese cabbage, cabbage Romancsco, pumpkin, watermelon, melon, pineapple, coconut, 


Cocoa, coffee powder, baking soda, citric acid (crystals) poppy dried, powdered sugar, baking 
der dough, anize, star anise, vanilla, cardamom, black cardamom, black cumin, coriander, 


작은 단 편 의 고체 min whole, dry dill, coriander sod, slices of dried onions, fennel seeds, dry veast, sumac, cumin 
( 소 량 의 사용) hole, dry thyme, garlic, dry mustard powder, minced cherries, rosehip powder, glucose, baking 
dough, egg powder, caramel syrup, dried parsley, gelatin food, basil dry, saffron, galangal, oregano.| 


-pepper (allspice, black, white, red, sweet, red hot chili, cayenne}, cloves, cinnamon, coriander, 
salt-{carbon ammonium, sea), minced cloves, ginger dry powder, cardamom, coriander, cumin 
»wder, curry, turmeric, powdered cinnamon, nutmeg powder, parsley. 


의 고 체 (대량 사용) | our (Wheat, pancake, com, rye, barley, oat, rice, pea, buckwheat, soybean), starch (corn, 
편의 고 체 (대량 사용) ato), semolina, millet, rice, oats, barley, corn, breadcrumbs, sugar 


Rice - (wild, basmati rice, long-grain, polished, brushed crushed), lentils, buckwheat, unground, 
Inground quickly preparing, slipped quickly preparing, cercal-[pca quickly preparing, corn ground, 

large corn for flakes, corn fine, wheat Poltava, Artek wheat, wheat quickly preparing, buckwheat, 

bats not crushed, oat rolled, crushed barley, crushed barley quickly preparing], oatmeal, oat flakes, 
illet polished, millet polished quickly preparing, pea-(shelled, shelled split), beans (white, red), 


dried onion slices, dried parsley, food gelatins 


Pasta {linguine, spaghetti, lasagne, foam, feathers, scrap macaroni, vermicelli (round, square, 
lliptical), noodles (smooth, serrated, with straight, helical or sawtooth edges), pasta, pretzels, and 
1000105 may be in the form of nests and coils, curly, stamped, pressed), gelatin leaf, sugar-dough 
(mastic). 


salad, nettles, chard, spinach, quinoa, sorrel, 아드, spicy vegetables - fennel, coriander, cumin, 
샐러드 및 시금치 야채 parsley, savory, calendula, basil, tarragon, lavender, lemon balm, thyme, rosemary, lovage, 
a= RANG arjeram, etc., dessert vegetables - rhubarb, asparagus, artichoke, leek, onion, shallot, shallots; 
leek, rhubarb, sorrel 


250x180x100 


250x180x100 


'omatoes, onions, garlic, brussels sprouts, root and tuber vegetables (carrot, radish, black radish, 
'orzeradish, European radish, parsnip, daikon, celery, beets, potatoes, Jerusalem artichokes, sweet| 
s, yams); Pumpkin vegetables [cucumbers, marrow squash, zucchini, squash); Herbaceous 

plants - (corn on the cob, eggplant, capers, loofah, peppers (bell), fennel); Fillets treated - bird 
(turkey, chicken, duck, partridge, quail, hazel grouse); -seafood (shrimp (tiger), crab, squid, 
langouste, langoustines, lobster, mussels, scallops, octopus, oyster, cuttlefish}; meat (pork, beef, 
abbit, mutton, lamb, veal, goat meat, horse meat, hare, venison, wild boar meat); fish (ide, pike, 
lake, trout, tuna, Silver carp, cod, perch, sterlet, jack mackerel, catfish, mackerel, whitefish, 

mon, herring, sardines, baltic herring. Common carp, roach, haddock, halibut, sturgeon, perch, 
jake, redfish, capelin, pollock, bluefish, bream, smelt, mullet, chum salmon, carp, crucian, flounder] 
catfish, dorado, pink salmon, chub, red mullet, anchovy, shark, sea bass); mushrooms (cep, oyster, 
able mushroom, partabello, milk mushroom, chanterelle, suillus, xercomus, Armillaria, birch 

lote, red-capped scaber stalk, truffle, shiitake); chicken egg; fruits - apple, pear, pomegranate, 
peach, plum, cherry, orange, lemon, grapes, apricots, kiwi, strawberry, banana, feyhua, grapefruit, 
lychee, rambutan, mangosteen, carambola, guava, passion fruit, avocado, papaya, pomelo, figs, 
pawpaw, quince, barberry, cranberries. 


Dried apricots, raisins, (dark, light), prunes, almond shavings, seeds (sunflower, pumpkin, white), 


조각 단 위 의 큰 단 편 의 dates, figs, dried cherry, dried, dried plums, dried rosehip, dried apricots pitted, dried papaya, drieof: 
apricots, kiwi dried, candied pineapple, quail eggs, blueberries, strawberries, blackberries, currants 


소 
고 체 (소량 사용) red / white / black), cranberry viburnum, buckthorn, gooseberry. Butter 


액 체 (대량 사용) ilk, cream (pastry, vegetable), liquid dairy products (fermented baked milk, yogurt, kefir, tan), 
i: id olive oil, vegetable oil, frying, duck fat, stewed fruit, fruit-drink, juice, beer. wine 


액 체 (소량 사용) balsamic cream, vinegar (balsamic, (light, dark], wine-(white, red], apple, table), soy sauce, citric 
AA e acid, Tabasco, Red Devil, Worcestershire sauce, oil (pumpkin, flax, sesame) 


A 스트 
패 스 티 ( 페 이 스 트 형 ) 제 품 |, mayonnaise, softened butter, whipped cream, cheese (mascarpone, ricotta) tomato 
및 반 제 품 (소량 사용) paste, mustard, horseradish paste 
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로 봇 식 키친 시 스 템 을 

갖는 요리사 스튜디오 

49 
요리사 


1682 
| 요 리 사 의 요리 프 로 세 스 를 캡 쳐 하여 
| 컴퓨터 상 에 기 록 하기 위한 쿠킹 웨어 
| 상의 센서 


1684 


센서 곡선 및 파 라 미 터 를 
소프트웨어 레시피 파 일 로서 
저 장 하기 위한 메모리 


1686 
구매 또는 구독 기 반 으로 
요리사 스 튜 디 오 로부터 
로 봇 식 키친 시 스 임으로 
배 달 되는 소프트웨어 
레시피 파일 


NT NER 이이 » | 


컴퓨터 제어 AABS AAT | 
NZA 파라미터 또는 센서류 ㅣ 
곡 선 에 기 초 하여 키친 기 기 를 | 
동 작 시킨다 


- 241 - 


10-2286200 


등 록 특허 


ES 


로 봇 식 요 리 용 엔진 


po 
; 기 록 된, 분 석 된, 그리고 추 상 화 된 센서류 
; 데 이 터 에 기초한 요 리 용 동작 제어 모듈 


t 


주요 파라미터 또는 센서 곡 선 ( 들 ) 에 기초한 
웨어 파 일 을 저 장 하기 위한 메모리 


ㅣ ㅣ 하드 자동화 모듈 "7 


greens tte 


H 


| 88 
; 저장소 


| 를 ME" E "E 
; 표 준 화 된 센 서 를 갖는 요리 | 


컨테이너 AHE 


어플라이언스 
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실시간 온도 센 서 를 갖는 센서류 SAH 


1708 1712 
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1730 


다 수 의 데이터 포 인 터 를 갖는 
센서류 룩 웨 어 로부터 기 록 된 
온도 및 습도 곡선 


200 온도 


— t 


요리 시 간 (분) 


도문 
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TETI 


1758 구역 1 


1760 구역 2 


H H 

f fee eiiim, OAE 1762 구역 3 

| LÀ 1752 제어 유닛 1 oo 2 " 

f H £f 

OMS l 22 19. 17788 0E 

; 전원 = 1754 MO Ru 2 | : pr 

i i penetret rd 
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쿠킹 웨 어 - 평 면도 
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A74 


1. 
2. 


3. 


개 / 페 

수신 센 서 로부터 저장된 곡 선 에 
따른 실시간 실행 프로세스 
자동 클리닝 시스템 


280 


오 븐 에서 온도 등 
위해 고기 내 부 에 
온도 센서 


곡선 프 로 파 일 에 따른 
어 플 라 이 언 스 (오븐) 실시간 실행 


마트) 오븐 및 컴퓨팅 오 퍼 레 이 팅 시스템 
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w76 
1860 
속도, 온도, 및 파워 제 어 를 갖는 수도꼭지 
1868 
물 속도 센 서 ( 데 이 터 1) 
1870 
온도 센 서 ( 데 이 터 2) 
1872 
= 압력 센 서 ( 데 이 터 3) 
1880 1876 


디지털 온도 및 
디지털 온도 및 
| 지 털 파워 설정 디스플레이 


파워 설정 디스플레이 


1866 데 이 —> p 


5 
S © 
S m 
에 sr 
의 «o 
E 
속도, 온도 및 파워 제 어 를 갖는 (스마트) 수도꼭지 
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등 록 특허 


JESUS 


1890 
로 봇 식 키친 요 리 용 시스템 


상위 레벨 


조 리 대 레벨 


aa 


1294 보관 팬 트 리 구역 

1296 표 준 화 된 요 리 용 E, 
SAH, 베 이 크 웨어, 
테 이 블 웨어... 


1310 차 핑 , 기술 조 리 대 


1314 (스마트) 스토브, 쿠커, 


1316 오븐, 전 자 레인지... 

1310 서 빙 웨어, 플 랫 웨어, 
커 트 러 리 , 유 텐 실 , 
거품기, LFO[E.... 


차콜 프라이어, 및 / 또 는 
른 스마트 요 리 용 
어 플 라 언스 
1312 (스마트) 차콜 
그 릴 러 + 전 기 점화 
시스템 


1318 식 기 세척기 
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| 유 저 가 모니터 시 
A 


1904 로봇 요 리 용 엔 진 이 요 리 할 선택된! 
: 레 시 피 에 대한 입 력 을 수신 | 


| 컷 소고기 안심 로 스트 
i 데 이 블 스 푼 의 무 염 버터 


i906! 로봇 요 리 용 엔 진 이 선택된 
M AANE 메 모 리 로 업로드 


1908 | 로봇 요 리 용 엔 진 이 이용 i 

ON 가능한 재 료 를 계산 로 봇 식 요 리 용 ANASO MAMA | 1924 
Rue — — 요 리 용 파라미터 곡선 프 로 파 일 에 y 

따라 실시간 요리 프 로 세 스 를 실행  ： 


| 요 리 사 의 스튜디오 요 리 로부터 캡쳐 | 11926 


| 되어 저장된 데 이 터 에 기 초 하여, fO 
i 전체 요리 시 간 에 걸쳐 동일한 파라 

; 미 터 (온도, 압력 및 습도) 곡 선 으 로 ： 
| 음식 및 재 료 가 요 리 되도록, 각 각 의 ， 
; 쿠 킹 웨어 또는 어 플 라 이 언 스 의 가열 ! 

: 엘리먼트, 배기, 스팀 생 성 기 의 설정 ! 

; 이 컴 퓨 터 에 의해 제 어 될 j 


— € 로봇 요 리 용 엔 진 이 레시피 | 
| HE 확인 


1 


916 
RID 음 식 / 재 료 를 지정된 표 | ： | 유 저 가 실 시 간 요 리 사 지 시 에 na t 
E HEIL 및 위 치 로 TEES i ; 모든 간단한 움 직 임 을 행함 
(AS 들면, 차 핑 조 리 대 상 에 두 
개의 중간 크 기 의 #3, 마늘, 


11930 


8249 크 리 미 니 머쉬룸, 프 리 저 락 BA 요 리 용 엔 진 이 곡선 프로파일 E 
,『02 로 부터 프리즈 『10.…. 으 로 해동 | 
된 퍼프 Ho AED. 여기서 요리사 


\ 에 기 초 하여 요 리 의 종료 시 간 에 관한! 
| 리 마 인 더 를 전 송 함 i 


1918 . 
ON 저가 실시간 비디오 모니터 시스 


* 
움 션 ( 에 를 들면, 요 리 사 가 지 시 를 — | 
GS 레이저 플라즈마 흘 로 그 림 ) 을 ㅣ 


192019 jp 0" 시간 포 인 트 를 선 택 하 괴 …… | 유 저 가 서 빙 을 위해 또는 수 동 으로 
EsH 제어 oss NSBS B2, ㅣ 요 리 를 계 속 하기 위해 요 리 를 울림 ^ 


Nerei S RP UR A ERAN NARRA AA e e MSAN SR 


1900 
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8 
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1936 
요리사 스튜디오 센서류 요리 캡쳐 프로세스 


요 리 사 에 의한 레시피 설계 
1938 


쿠 킹 웨 어 / 어 플 라 이 언 스 의 센 서 가 전체 
요리 프 로 세 스 에 걸쳐 실시간 데이터 
(온도, 습도, 압 력 ) 를 캡 쳐 함 


1 ——— 


로봇 요 리 용 엔 진 이 레시피 1948 


설 계 에 대한 이름, ID 재료, 


측정 입 력 을 수신함 


PASIE AEEA 


1940 


—————— 


gc s 파 라 미 터 (온도, 습도, 압력 
곡선 프 로 파 일 이 센 서 로 부 터 의 모든 
피드백 데 이 터 에 따라 레 시 피 에 대해 
작 성 되고, 요 리 사 에 의한 레시피 
프 로 세 스 에 대한 코 멘 트 를 기록함 


? 
i 
i 


i 


| 요 리 사 가 음 식 / 재 료 를 지정된 표 준 화 된 
쿠킹 웨 어 / 어 플 라 이 언스 및 위 치 로 

1 이 동 시 킴 ( 예 를 들면, 차 핑 조 리 대 상 에 
im 개의 중간 크 기 의 살 롯 , 중간 크 기 의 
| 마 늘 두 쪽 , 8 온 스 의 크 리 미 니 머쉬룸, 
1279] 20cmx 30cm 퍼프 페 이 스 트 리 를 
] 해 동 시 키 고 프 리 저 락 『「02 로 부터 프리즈 
iF10...9 2 이 동 시 킴 ) 


시시 


로 봇 식 요 리 용 엔 진 이 추상화 소프트웨어 | 


모 듈 을 사 용 하여 머신 구 현 에 적합한 
레시피 스 크 립 트 를 생성 


1942 


(—————— 


? 


i QUAD "0" 시간 포 인 트 를 설 정 하고 
i 808 파라미터 센서 레코딩 시스템 
| 및 비디오, 보이스 커맨드 레 코 딩 을 


i ^l ! 진 
Assn 로 봇 식 egg 엔 진 이 , 선택된 레 시 피 에 


| 
i 대해 저 장 되어 있는 미디어 데이터 및 i 
1944 움 직 임 에 기 초 하 여 시뮬레이션 프 로 그 램 을: 
생 성 함 | 


1954 
요 리 사 가 요 리 를 시작 
1946 


로봇 요 리 용 레시피 zeJ8/80 개발 | 
되어 상 이 한 (모바일) OSO] 대해 통 합 되고 ! 
구매 또는 구 독 을 위해 29 스 토 어 / 마 켓 | 
플 레 이 스 에 제 출 됨 | 


1956 


m 
N 
N 
N 
N 
: 
: 
: 
: 
] 
1 
| 
| 
i 
i 
N 
H 
pee 
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1960 
가정용 로 봇 식 요리 


TET PER RR i : 
| 유 저 가 레 시 피 를 선택 | 


H 
i 
i 
i 
i 
i 
i 
H 
i 
si 


로봇 요 리 용 엔 진 이 요 리 할 
선택된 레 시 피 에 대란 추 상 화 된 


레시피 입 력 을 수신 


이 선택된 
를 메 모 리 로 


레시피 스크립트 


그 고 로봇 요 리 용 엔진 
| 업로드 


로봇 요 리 용 엔 진 이 
이 용 가 능한 재 료 를 계산 


1974 ^ 로봇 요 리 용 엔 진 이 
^ 레시피 선 택 을 확인 


X 유 저 가 음 식 / 재 료 를 지정된 
Eg aol dU 


이 동 시 킴 ( 예 를 들면, 차 핑 

조 리 대 상 에 두 개의 중간 

크 기 의 살 롯 , 마늘, 8 온 스 의 
크 리 미 니 머쉬룸, 프 리 저 락 
『[02 로 부터 프리즈 『10... 으 로 
해 동 된 퍼프 페이 리 ), 


스트 
여기서 요 리 사 가 최초로 시 작 함 . 


유 저 가 "0" 시간 포인트 z 1978 
선 택 하고 컴퓨터 제어 요 리 용 P E 
시 스 템 을 턴 은 함 | 


y 


E. 


요 리 용 파라미터 곡선 프 로 파 일 에 
따라 실시간 요리 프 로 세 스 를 실행 


요 리 사 의 스튜디오 요 리 로 부 던 

캡 쳐 되어 저장된 데 이 터 에 기초 — 1982 

하여, 전체 요리 시 간 에 걸쳐 E s 
동일한 파 라 미 터 (온도, 압력 및 i 

습도) 곡 선 으 로 음식 및 재 료 가 

요 리 되도록, 각 각 의 쿠 킹 웨어 

또는 어 플 라 이 언 스 의 가열 

엘리먼트, 배기, 스팀 생 성 기 의 

설 정 이 컴 퓨 터 에 의해 제 어 됨 


로 봇 식 요 리 용 엔 진 이 곡선 프로 
2 기 초 하여 요 리 의 종료 시 간 에 | 
관한 리 마 인 더 를 전 송 함 | 


로 봇 식 요 리 용 엔 진 이 컴퓨터 제어 
요 리 용 시 스 템 을 종 료 하는 요 청 을 


전 송 함 


유 저 가 서 빙 을 위해 또는 수 동 으로 2 
요 리 를 계 속 하기 위해 요 리 를 제 거 함 | 
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로 봇 식 요 리 용 시 스 템 이 레 시 피 의 11980. 


허 


10-2286200 


10-2286200 


등 록 특허 


X982 


1990 


기 록 된, 분 석 된 그리고 추상화 
된 센서류 데 이 터 에 기초한 
요리 동작 제어 모듈 


『 리 트 랙 더블 안전 유리: 


| 라 미터 또는 센서류 곡 선 ( 들 ) 에 기초 
웨어 파 일 을 저 장 하기 위한 메모리 


ro 


하드 자동화 모듈 


H 
i 
H 
i 
Fd 
H 
E 
$ 


perpe 


repre rre rre rere rne nere nere nr eere erre rre Irene eren d 


- 254 - 


106 ㄷ 10 
‘toks 극 준 BN 


BET 


으으 
E 


"m gx. 


— 
iem ( 


00400 


un 


Bk Heg 


;nlrtER; 


[ 서 빙 웨어, 플 랫 웨어, 커 트 러리, ELA, | 


1 거 품기, 나이프, 등등 


으 
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오보 ki 


H 
H 
H 
i 
i 


점 
HU 
i0] 
iu 
iM 


—ÀÍÀ 


CED 31 


9TEL 


ANNAN 


MS lo 
RRC ‘BRR RS” 


ETON i 
wfe E 
ix lo! i 


(b f8)2:3 & RIE RAE 


000z 


= 2557 


허 


10-2286200 


10-2286200 


등 록 특허 


X: U184 


e 


e 


ES ^ 키친 사 시 도 


13267 


————— AE —— 


조 리 대 레벨 ㆍ: 


내 1322 X 
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차콜 2B, 전기 
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서 빙 웨어, ZAAO, 커 트 러리 
FEA 기름기, 나이프. 등 
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10-2286200 


상위 레벨 


조 리 대 레벨 


000” 
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10-2286200 


등 록 특허 


AE UU] 8723 


EGO [7 "e " 


서빙 스테이션 


2038 
요 리 용 어플라이언스 
스테이션 


보관 스테이션 세 척 / 클 리 닝 스테이션 | 기술 롤링 스테이션 


[00000 
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10-2286200 


등 록 특허 


도 변 87b 


2060 


| 친 요 리 용 시스템 
면 도 (일 예 ) 


3 
평 


로 봇 식 


120/17 
요 리 사 / 유 저 


€ 87c 


2 


54 
로 봇 식 키친 요 리 용 


시스템 사 시 도 


2072 


120/170 
요 리 사 / 유 저 
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2150 
로 봇 식 인간 감정 시스템 
2151 


모 션 / 액 션 을 편 제 화 하고 우 선 순 위 화 하는 


로봇 모 션 은 , 환 경 적 신 호 에 대한 응답 


i i2 이다. 
| 로 봇 식 엔 진 이 (카메라, 콘덴서 마이크, 촉각 y 
| £i 가스 UAS 동래) 외부 환 경 으로부터 | 
| 


2158 


감 정 은, 설 명 될 수 있는 메커니즘, 및 
예 를 들면, 진짜 미 소 와 예 의 적 미소 
사 이 를 구 별 짓기 위해 미 소 가 얼마나 
빨리 형 성 되고 미 소 가 얼마나 오래 

지 속 되 는 지 의 얼굴 표 정 을 캡 쳐 하는 
것에 의해, 측 정 되고 분 석 될 수 있는 


특정 정 보 가 메 모 리 를 통해 인 식 되고 ERR auri 아이 


H 
du 

j E 신 불 저 그 

b 추상화 또는 심 블 적 정 보 로 변 환 된다 E 된다. 또는, 예 를 들면, 알 고 리 즘 은 

Wem MER REM 또는 AWAY 음성 Sl(vocal quality) 
UE 에 기 초 하여 2 8S 검 출 한다. 컴퓨터 
는 레 코 딩 의 피치, 에너지 및 라 우 드 
니 스 뿐만 아니라, 한 순 간 에 서 다음 
SAMAA 에너지 및 피 치 에 서 의 동요 
를 측 정 한다. 감정 표 현 에 대한 소 정 의 
식 별 가능한 한 품 질 이 존 재 하고, 동 물 의 
거동 또는 노 래 하는 사 운 드 에 서 의 이들 
품 질 은 그 품 질 에 기 인 하 는 감 정 을 


관련 감 정 을 갖는다. 


ES "ur 


M 


또는 MBA 정 보 가 내부 
의 입 력 들 로 감 정 / 
로 세 싱 된다 


mo HU 
Jr 
im 


2160 메 모 리 를 업 데 이 트 하 고 다이나믹 2159 
bs Sio ceto i 주 가령 자 신 의 환 경 에 응 답 하는 감 정 을 


갖는 로 봇 은 더 빠르고 보다 
, 효율적인 결 정 을 할 수 있는데, 

| 를 들면, 로 봇 0 또는 
감정 sao 결 정 을 특정 정 보 로 、 이를 도는 DEET 자 극 되면, 


변 환 한 다 ( 정 보 를 추 상 화 한다). i 로 봇 은 더 나은 결 정 을 할 수도 
EE Q 이 것이고 보다 효 율 적 으로 
들의 목 표 를 달 성 할 수도 있을 


것이다. 
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등 록 특 허 10-2286200 


도 변 91a 


2180 
정 의 된 조건 하에서 사 람 의 감정 파 라 미 터 를 모 니 터 링 함 : 자극 입 력 으로, 각 각 으 
파라미터 값 은 베 이 스 라 인 으로부터, 타 임 라 인 의 세 그 먼 트 로부터 유 도 되는 현 재 의 
평균 값 으로 변하고, 유 저 의 데 이 터 는 동일 조건 하에서 큰 그 룹 에 관해 얻어진 
현 존 하는 프 로 파 일 에 비 교 되고, 그 룹 해제 프 로 세 스 를 통해 감정 및 그 것 의 강도 
레 벨 이 결정될 수 있다. 연애 소개 서비스, 모욕 검출, 제품 시장 수용성, 아 이 의 
치료 중인 통증, 이러닝, 자폐증 아이 등 등 에서 사용될 것임. 


| 2186 
i 제 1 하나 이상의 기준 파 라 미 터 에 기초한 제 1 레벨 ： 
i 그 룹 해 제 ( 예 를 들면, 동일한 감정 파 라 미 터 를 갖는 ㆍ 
; 사 람 들 의 변 화 의 속 도 에 기 초 하여 그 룹 해 제 함 ) ㆍ: 


2186 
제 2 하나 이상의 기준 파 라 미 터 에 
기초한 제 2 레벨 그 룹 해제 


H 


| 제 3 하나 이상의 기준 파 라 미 터 에 
i 기초한 제 3 레벨 그 룹 해제 
i 
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AX: 91b 


2193 


감정 프로파일 데 이 터 에 따라 각 각 의 
그 룹 에서 관련 감 정 ( 들 ) 을 결 정 하는 계산 


2194 
감정 상 태 의 
강도 레 벨 의 
평가 


2195 운 전 자 의 감 정 을 모 니 터 링 하여, 
| 은은 : 안전 MAS 개 시 함 , 예 를 들면, 
| 조 사 된 감 정 에 ASAOZ 운 전 자 가 화가 나 있다는 것을 
ㅣ 연 결 되는 파 라 미 터 의 세 트 를 ： 검 출 하면, 다른 차 량 에게 경 고 함 . 
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룹 으 로 / 클 러 스 터 의 


| 세 트 를 중앙 데 이 터 베 이 스 로) 


2208 


변동 데 이 터 의 
품질 제크 
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ÓT 
파 라 미 터 를 검 출 하고 


러그 디바이스 % 
수 커넥터) A 


이 식 된 디바이스 


인간 감정 프로파일 


싸 이 클 3 싸 이 클 4 


$ 2d 
—— à 


종 


| 간 시작 종료 시작 종료 시 작 종료  / és gs CR] 
MER AGMEN — M — MÀ qmm teceeererrerraceasesseecrerrarraceareecrereerrracaceecrerarrrraracnererrrasearghorecrcrreriareaccseccrecrrraccared 


싸 이 클 1 "n 싸 이 클 3 싸 이 클 4 oL 호르몬 레 벨 의 AE : 


2.8 시간 동안 2 시간 동안 0.8 시간 동안 1.6 시간 동안 .4ZE 레 벨 의 세트 
A-8822 시 작 - 종 료 기록 시 작 - 종 료 기록 \| 자 - 종 료 기록 미세 표절 


파라미터 데이터 


동공 팽창 


(홍채 근육, 담 관 근 ) 


연결 포트 디 바 이 스 를 사용한 개인 감정 검출 및 기록 
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| 2284 | 

| X 지식 베이스, 예 를 들면, 드로잉 : 
| 8 사 용 법 의 학습, 마 루 에서 

| 대 상 을 가 져 오는 동작, 아크릴 

| 페 인 트 에 대한 건조 시간 

; 파라미터, 실내 온 도 가 정 의 된 

. 범위 밖에 있을 때 요 리 용 기기 

| 프 로 세 스 를 중 지 시키는 것. 


조 정 / 수 정 (1418): 인간 스킬 
실행 프로세스 파 라 미 터 를 수정 
( 예 를 들면, 캔버스 밑 칠 단 계 의 
건조 시 간 을 짧게 하는 것) 


학 습 (1412) 
i 신 규 의 성 공 / 실 패 프로세스 
i 정 보 를 지식 베 이 스 에 추가 


i 에 를 들면, 페인팅 출 력 은 
! 카 메 라 에 의해 연 속 적 으로 
| 캡 쳐 되고 AHE 이 미 지 에  ! 
| 기 초 하여 이전 단 계 를 수 정 하 ㄱ 
| 위해 신 규 의 드로잉 커 맨 드 가 
| 계 산 되고 신 규 의 드로잉 

： 커 맨 드 는 이 미 지 에 기 초 하여 
` 이전 HAE 수 정 하도록 계산 
| 되거나, 또는 로 봇 은 얼굴 및 
| 음성 인식, 유 저 의 신체 위치, 
i 로 봇 의 인식, 조 우 시 의 유 저 의 
| 이 전 의 금 정 적인 또는 부정적인 
i 응 답 에 기 초 하여 인간 유 저 와 

| 상 호 작 용 하고, 태 스 크 의 방식, 
| 긴 급 성 을 결 정 한 다. 


| ( 에 를 들면, 페 인 트 가 오 래 되었고, | 


오 일 과 분 리 될 수도 있고 액 체 의 ㅣ 
| 덩 어 리 진 믹 스 를 만들 수도 있다) | 


N 


i 모 델 링 된 
모션 감지 | i £s 
HS i 모션 
x x 


2209 인간 스킬 실행 2230 
fae TUNER A A E E LLA MES 


24 


4 


봇 모듈 및 표 준 화 된 기기, 툴 및 | 
WAIARI, 예 를 들면, 페인팅 작업 
테이션, 카 피 스탠드, 카메라 및 
IX, 브러시, 컨테이너 


AOI 모 듈 (1404)(1402) - 시각적, 청각 
시스템 및 피드백 데 이 터 에 기 초 함 . 예 를 ㅣ 
들면, 카메라, 카 피 스탠드, 램프, 입체 

기술 및 편 광 에 대한 렌즈 셋업 


M EEE, 


z” 


NNN 


rcu Ae 
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. 예 를 들면, 
정확하게 
NHS 맞춘 
TELST 

' 동 일한 움직임 
,/ 스 트 로 크 , 
AHE 가지고: 
컬 러 를 적 용 함 . 
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등 록 특허 


AE U] 95a 


2332 | i 2334 | 
스튜디오 로 봇 식 페인팅 시스템 ; | dein ER | 
i : 페인팅 시스템 ; 


2336 


모션 감 지 용 입력 디바이스 및 터치 
프 레 임 을 갖는 컴 퓨 터 가, 컴퓨터 i 
상 에 서 의 아 티 스 트 의 페인팅 움직임 및 ; 
프 로 세 스 를 캡 쳐 하 여 기록 i 


; 시뮬레이션 모델 캘 리 브 레 이 션 을 위한 
; 시각적 피 드 백 과 함께, 소프트웨어 페인팅 
i 프로그램 파일 또는 eol 따라 아 티 스 트 의 
; 움 직 임 을 재 현 하도록 로봇 팔 을 동 작 시키 
i 위한 로 봇 식 페인팅 엔 진 을 갖는 컴퓨터 


2340 
소프트웨어 페인팅 파 일 을 
저 장 하기 위한 메모리 


—————Á—Á———À2 


i 
H 


MAPPPHBIHENEPHE NH EBE BH EBP UHR EPI IH PP E PHILIPP PP PP pP PP P Pe IP pP Paseo 


= ZT 


10-2286200 


등 록 특허 


2380 
(잉크 드로잉 대신 캔 너스 상 에 


페인팅 제어 모 듈 (시각적 ! i í 실제 페 인 트 로 페 인 팅 하기 위한) ; | 


피드백 데 이 터 에 기 초 함 ) ^ «—5 ZFA 페인팅 엔진 ~ 확장 시뮬레이션 평가 및 
| f 캘 리 브 레 이 션 


2386 


페인팅 실행 프로그램 
| 파 일 을 저 장 하기 위한 


| 모션 감 지 용 입력 | 1 준 화 된 툴 및 액세서리 


EX 


| ( 및 / 또 는 IAS)! | | 인 트 , 브러시, 파스텔 2m 스티드, 카메 
i 디바이스 및 터치; ; 캔버스 또는 패널, 팔레 m 
; 가 , 나이프 및 다른 소모 
) 
테 레 빈유, 물 , 또는 아 마 인 유 에 
대한 컨테이너 


= 95b 
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2410 
페인팅 기록 프로세스 


| 스튜디오 페인팅 시 스 템 이 실 시 간 의 
| XYZ 좌표 상 에 서 의 아 티 스 트 의 | 
i (페인팅 이미지, 프로세스, 상 호 작용 | 

의) 모션 및 비디오 및 전체 페인팅 | 


2451 morg 아 티 스 트 가 주제, 구성, 프 리 핸드 | 
+ 드 로 잉 을 결 정 하고 페인팅 타이틀 및 ID, | 
| eo 예컨대 백그라운드 설명, 영감; 

필 요 로 되는 캔버스 또는 패널, 페인팅 S, 


ga, 솔 벤트, 추 정 된 건 조 / 경 화 시간, 
| 셋업 프로시져, 등 등 을 로 봇 식 페인팅 
| NA BOLA 생 성 한다. 


j 프 로 세 스 에 걸친 힘 / 스 트 로 크 측정 
| 데이터 판 독 치를 기 록 한 다 


2453 로 봇 식 페인팅 엔 진 이 아 티 스 트 로부터 
AL 페인팅 입 력 치 (페인팅 ID, 메 타 데이터) 
| 수 신 한다 


| 페인팅 스 튜 디 오 에 서 의 모든 움직임 | 
및 미디어 데이터 기 록 이 저 장 된 다 | 


— 
N 
P 
wn 
00 


, 아 티 스 트 가, 페 인 팅 을 위한 셋업 프로시져: — | 로 봇 식 페인팅 AZO HASO 대해 

| 에서 정 의 된 바에 같이, 표 준 화 된 작업 — | |! 저 장 되어 있는 움직임 및 미디어 
2453 스 테 이 션 (이젤, 아 트 흘 스 , 테 레 빈유, S, | | 데 이 터 에 기 초 하여 시뮬레이션 

또는 아 마 인 유 에 대한 컨테이너), S 및 프 로 그 램 을 생 성 한다 

i 액 세 서 리 ( 예 를 들면, 페인트, 브러시, 

| 파스텔, 캔버스 또는 패널, 팔레트, 나 이 프 | 
| 및 다른 소모품), 모션 및 시각적 입력 | KRAUS MM RE 
i 디 바 이 스 ( 카 피 스탠드, 카메라 및 렌즈, | 
| 램 프 / 조 명 기 구 ) 를 셋 업 한다 
i 
i 
H 
ES 


GE 내 


1 

H 

생 성 된 페 인 팅 의 페인팅 프로그램 | 

파 일 / 엽 이 상 이 한 (모바일) 05 에 — | 
대해 개발 및 통 함 되고 구 매 되거나 |2459 

i 

H 

H 

H 

H 

| 


또는 구 독 에 이 용 가 능 하 게 만들어 


24 5 dre 지도록 ej^501/0:21 40AN 
X 제 출 된다 


i 아 티 스 트 가 "0" 시간 포인 
| 스튜디오 페인팅 시 스 템 을 TY 
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X v 96b 


2460 


로 봇 식 페인팅 시스템 

. 유 저가 "0" 시간 포 인 트 를 설 정 한다. 12473 
로봇 팔 ( 들 ) 은 움 직 임 을 재 현 하고, 시각적 
피드백 및 제어 시 스 템 이 턴 온 된다. i 


유 저 가 페인팅 타 이 틀 을 eee o; 


로 봇 식 페인팅 엔 진 이 선택된 
타 이 틀 에 대한 입 력 을 수 신 한 다 


B 
로봇 팔 ( 들 ) 이 페인팅 프 로 세 스 를 실 행 하 | 
고, 페인팅 실행 프로그램 파 일 에 의해 | 
생 성 되는 드로잉 커 맨 드 ( 감 지 용 패널 상의) 
블랙 잉 크 에 대한 에 뮬 레 이 션 / 시 뮬 레이션) 
에 따라 동일한 페 이 스 에서, 정확하게: 
시 간 이 맞춰진 시 퀸 스 에서 동일한 움직임, 
yz 위치, 드로잉 툴 의 사용법, 브러시 12574 
스 트 로 크 를 가지고 컬 러 를 적 용 한 다 i 


| 로 봇 식 페인팅 엔 진 이 페인팅 실행 프로그램 
| 파 일 (셋업 프로시져, 움 직 임 / 스 트 로 크 , 
2463 시 퀸스, 페인트 코 드 ( 예 를 들면, 아크릴 : 
i 페인트, 원료 번호, 페인트 건 조 / 경 화 시 간 )) | 
| 을 메 모 리 로 업 로 드 한다 i 


y 


나이프, 이 


8) 이 용 가 능 성 을 계 산 한 다 


시각적 피드백 메커니즘 - 페인팅 erae, 
eso 출 력 이 연 속 적 으로 캠 쳐 되고 취해 | 

진 이 미 지 에 기 초 하여 이 전 의 단 계 를 수 정 | 
하도록 신 규 의 드로잉 커 맨 드 가 계 산 되는 | 

카 메 라 를 사 용 하는 것에 의해, 프로세스 [2475 
에 서 의 페 인 팅 을, 제 어 된 데 이 터 ( 예 를 | 
들면, 정확히 시 간 이 맞춰진 시 퀸 스 에서 | 

페 인 팅 되어야 하는 입력 이 미 지 ) 에 대해 

비 교 한다 


" 주문 리스트 상 에 
og [경고 또는 추 천 을 
부족 ~. : 전 송 하 거나 또는 
것이. 대 안 예 ( 예 를 들면, 
“다른 타이틀, 동일한 
246S HEJA E, 유사한 


SN 


캔버스 상 에 서 의 실제 페 인 트 를 위한 
시뮬레이션 모델 확인 - 실제 캔버스 | 
상에서 실제 컬 러 로 페 인 팅 하기 위한 — i 2476 
시 뮬 레 이 션 을 확 인 하기 위해, 페인트 — | 

애 플 리 케 이 션 은, 스튜디오 페 인 팅 으로 ; 

부터 캡 쳐 되 고 저장된 것과 동일한 최종 : 

상 태 에 도 달 하도록 전체 프 로 세 스 에 i 
대해 제 어 된 다 ( 예 를 들면, 30 효과, 

이 미 지 의 속 성 을 교 란 하는 거울 반 사 를 
캘 리 브 레 이 팅 하기 위한 입체 기술 및 
편광 셋업) 


서 리 ( 예 를 들면, 페인트, 브러시, 파스텔, 
캔버스 또는 패널, 팔레트, 나이프 및 다른 | 
| 소모품), 모션 및 시각적 입력 디 바 이 스 (카피 
i 스탠드, 카메라 및 렌즈, 램 프 / 조 명 기 구 ) 를 
| 셋 업 한 다 


| 
i 


2469 셋 업 이 정 확 하 고 액세서리, 툴 이 제 자 리 에 i 
| 있 는 지 를 로 봇 식 페인팅 AZO HAEC 
(1378) 


^N 
“gags oue... 22. 


< 에 러 또는 오류 셋업 완료 확인 ㅣ 


경고 및 에러 |. | 
메시지 전송 A 
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= 97b 


2102 
뮤지션 복제 엔진 
25041 유 저 가 음악 EHIE | 


작 곡 자 를 선택 | 


악기 스킬) 엔 진 이 
입 력 을 수신 


수동 입력 - 유 저 는 2519 
조성, 피치, 기 악 편성 
멜로디 변 주 와 같은 


PT 제공 - 예 를 들면, 

유저 얼굴 표정, 성난 외침 

2506 로봇 뮤지션 엔 진 이 악기 피 를 흘리는 희 생 자 의 사진 ! : 음 향적 에 너 지 를 수동 
; 연주 실행 프로그램 Weis 이나 기사 으로 조 작 하거나 할당 
: 생 성 하여 업로드 한다 


12515 로봇 뮤지션 엔 진 이 


입 력 을 수신 


507 로봇 뮤지션 엔 진 이 gag 
ETE 로봇 팔 AHUS 들면 E" 
| 기 타 리 스 트 는 인 간 보다 훨씬 ㅣ 
' 바 르 지 만 표 준 화 된 왁 기 의 ㅣ 
| 프 렛 의 절 반 이고, 동 적 인 또는 ㅣ 주조 RAD 


로봇 뮤지션 엔 진 이 [1500 
입 력 을 수신 d 


i i JA 분 석 ( 예 를 들면, 
| 개 개의 스트링 비 브 라 토 에 N E 
ue amo mE 비 교 하교 |H ES 또는 DE 


inz 자 이 를 | | 흘리는 희 생 자 의 기사 1 
1 먼스 2i Fo jd i i 
"z 과 자 이 를 계간 i | 또는 사 진 의 키워드 로봇 뮤지션 엔 진 이 11501 
i i 또는 소 스 를 검 색 하 는 악기 연주 실행 프로 | 
; 것 ) 을 생 성 하 고, 음 악 의 그램 ges 생 성 하여 i 
i 
| 


s. 2516 가련 무드 또는 au" 업 로 드 함 
s P 업 로 드 람 (에클 
주 를 계속? `> {느린 템포 및 deis 24 | 


| 의 슬픈 음악, 또는 빠르) 


| 고, 시끄럽고, 거칠고 E | 
유 저 의 «sco! $A | 격렬한 음악 |] 로봇 뮤지션 엔 진 이 A2 
기 초 하여 다른 i | | | | 선 택 을 확 인 함 | 


CETEL 제안 


이니 RI 


BEEN 1503 
유 저 가 플 레 이 를 | 


i 251f- 
hi 
Snc LLL 
2e 로봇 뮤지션 엔 진 이 

| E32 와인 


—— A S 고 za 이를 위해 


선 택 / 선 택 사 항 이 i 
개 인 맞 춤 된 버 전 으로 1504 
AS : 
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Ac 7] 993 


2550 
로 봇 식 인간 간 호 업무 케어 시스템 프로세스 


유 저 (케어 받는 자 또는 가 족 / 친 구 ) 가 케어 받는 자 에 대한 계 정 을 생 성 함 . | 
( 닉 ) 네 임 , 성별, 연령, 사 회 보 장 번호, 운 전 면허증 번 호 와 같은 합법적 | ㅁ 를 입력 i 


S 
유 저 가 단계별 지 시 에 따라 얼굴, 음성 및 지문 인 식 을 위한 이미지, | 
목소리 기록 및 지문 샘 플 링 을 계속 진 행 한다 i 

à 


(가족 또는 천구) 연락처 정 보 를 입 력 함 


~ RAJ 비디오 3» 같은 원격 통신 또는 비 상 연 락 처 에 대한 
i 


… 휴 저가 원격 건강 모니터링 
3:8 1801 가 입 되어 am 


| M BOT ANET PH 이르 기르 bud ST bas | 


X. 


1 
2224 i 
i 로 봇 식 엔 진 이 유 저 의 병원, 의 사 의 크리닉, 연구실, 의료 보험 08 와 연 결 하여 | 

i 의료 이력, 처방, 처치, 약 속 일 을 수 신 하 고 의료 케어 실행 프로그램 파 일 을 실 햄 함 ： 

i 


! 진 이 유 저 의 웨 어 러블 의료 디바이스 예컨대 혈압, 맥박 gu 
dg, FAS 위한 인공 혈관 포트 및 모니터링 디 바 이 스 와 연 


로 봇 식 엔 진 이 의료 데이터 입 력 을 수 신 하 고 유저 계 정 에 대한 
의료 케어 실행 프로그램 파 일 을 생 성 함 


유 저 의 정보, 진행 중인 일 상 의 활동, 주변 파 라 미 터 ( 예 를 


들면, 실내 온도, 습도), | 
및 의료 이 벤 트 를 저 장 하기 위해 보안 클라우드 공 간 이 생 성 됨 | 


로 봇 식 엔 진 이 계정 생성 확인 메시지 및 자체 다 운 로 딩 매뉴얼 Lye 
유 저 의 태블릿, TV, 스 마 트 폰 또는 터 치 스크린 또는 음성 커 맨 드 용 의 i 
다른 디 바 이 스 로 Bes i 
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JE 91995 


2550 
로 봇 식 인간 간 호 업무 케어 시스템 프로세스 


치 및 장 소 ( 예 를 들면, s 유 저 에게서 2 내지 3 피 트 거리, 
충전 스테 을 턴 온 시킴 


로 봇 은 유 저 의 음성 또는 터치 스크린 디바이스 커맨드 또는 사전 프 로 그 래 밍 된 
커 맨 드 를 수 신 함 ( 예 를 들면, 아침, 저녁 및 밤 의 실내 온도 곡 선 을 제 어 함 ) 


의 인식, TAJ Mere 


작 하고, 


| 로 봇 은, 아 이 템 의 사이즈 및 형 상 을 이 해 하는 오브젝트 인식 알 고 리 즘 을 
2565! 사 용 하여, 예컨대 플로우, 테이블 또는 높은 조 리 대 상의 무 언 가 를 H8, 
eu 픽업 또는 파 지 하 는 커 맨 드 를 실 행 한 다. 자 신 의 지 령 을 받은 목 적 지 로의 

| 최 적 의 경 로 를 계속 따르면서, 장 애 물 을 회 피 하 는 환경 인 식 을 통해, 

유 저 를 집 의 상이한 위 치 로 유지 및 이 송 / 전 달한다. 친구 또는 가족 또는 
의 사 와 의 비디오 통 화 를 시 작 하 고, 히터, 샤워기, TS FE 홈 
어 플 라 이 언 스 를 제 어 하 고, 전 자 레 인 지 에 돌릴 수 있는 식 사 를 준 비 한 다 


THE 태 스 크 / 커 맨 드 가 
존 재 하는가? 


nn, MS 


로 봇 이 45588 개 시 한다. 예 를 들면, 2*2 유저 의료 상 태 를 모 니 터 링 하고, | 
계 속 해 서 일 상 의 활동 및 의료 데 이 터 / 상 태 를 원격 저 장 소 와 동 기 화 시키고 필 요 에 : 
따라 유 저 와의 상 호 작 용 을 개 시 한다. 예 를 들면, 아주 춤 거나 더운 실내 온도, 

높은 혈압, 낮은 일상 활 동 과 같은 안 기 나 또는 심 장 마 비 의 원 인 이 로 봇 에 의해 ! 
검 출 될 수 있고 나이 많은 유 저 와 그리고 가 족 의 심장 질병 이 력 을 대 화 할 수 | 
있고, 가슴 통증, 소 화 불량 등 등 과 같은 가능한 징 후 에 대해 유 저 에게 질 의 할 — | 
수 있고 리 스 크 를 계산할 수 있고, 유 저 / 가 족 에게 DAH 상 황 을 통 지 할 수 

있거나, 또는 심각한 상태 하에서 의 료 적 주 의 를 위해 데 이 터 를 의 사 / 병 원 으로 | 
전송할 수 있다 i 


리 스 크 가 남아 ， 
.. 씨 든 가 / 확 내 되었는가? 
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2714 
(주제) 스킬 미 소 조작 라이브러리 
및 로봇 학 습 / 트 레 이 닝 


——— ám | 


poen v 
| 
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임 록 로봇 팔 / 손 또는 
휴머노이드 로 봇 을 동 작 시키기 위한 

| 뮬 레이션 모델 

! 시 간 조 정 을 위해 30 
> 


HE 
Ds] 
o 
도로 
T 


캘 리 브 레 이 션 


#2 
부마 > 


모델링 피 드 백 과 함께 소프트웨어 
프로그램 파일 c: EE YA e 
크 리 에 이 터 의 표 준 화 된 오 브 젝 트 ( 예 를 


들면, 툴 및 기 기 ) 를 동 작 시키기 위한 
로봇 실행 엔 진 을 갖는 컴퓨터 
o 209 1 


( 주 제 에 커 스 터 마 이 징 된 옵션) 봇 | 
학 습 / 트 레 이 닝 을 위한 미 소 조작 라 이 브 러 리 | 
H 
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37105 


센서 D1 


센서 D2 


센서 03 


672) 


시 간 에 걸친 센서 데이터 판 독 치 
( 고 정 된 시간 증가 단위) 


센서 026 


센서 027 


3002 
또는 미 소 조작: 예 (1.1) 제 1 파 라 미 터 (1.2) 
제 2 파 라 미 터 ,1.2) 제 3 파라미터... 


1069 
미 소 조작 + 


라이브러리 데이 
터 베이스 


로봇 팔 / 손 (및 발 , 다리, 어깨, 목 , 토 르 소 


3004 


„JO 대한 로봇 as 


명 령 어 ( 예 를 들면, 제어 신호, C...) 
종료 


시작 


r 


L 동 밀 한 02 좌 표 상 에서 
동 작 함 


트 의 3 차 원 임 
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| 햄 틱 변수 
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5330 


=H 165u 


agas 
상에서 


도 우 펴기 


재료 형상, 재료 사이즈, 재료 초기 포지 션 
A 


E 


i. 
ut 


7 
E 


num _ {제거 | 제 
52 jp] | 내 


ㆍ n 


이즈, 재료 초기 포지 
목표 재료 형상, 이동 속도, 움 직 임 의 


재료 형상, 재료 사이즈, 재료 초기 포지 
xyz, 움 직 임 의 궤적 200 …2) 보조 & 
SOL(1), 목표 포지션 xyz(1), 목표 방향, o 
속도, 움 직 임 의 궤적 xyz(a..z) 


×/2(1), 재료 초기 방위, 목표 재료 포지션 
xyz(2), 목표 재료 방위, 보조 를 50Ｌ(1) 목 
포지션 020) 목표 방향 움 직 임 의 궤적 
xyz(a ... z) 


~ 
cn 
x 
ree 
PEE 


eee 
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도 면 165v 


판 
말기 | 모 양 으로 
재료 말기 


재료 형상, 재료 사이즈, 재료 초기 포지션 
새끼 낙지, xyz(1), 재료 초기 방위, 목표 재료 포지션 
소스, 물 xyzQ), 목표 재료 방위, 움직임 의 궤적 xyz(a 

.z, 담그는 횟수, 낮은 위 치 에 서 의 시간 


xyz(2), 목표 재료 방위, 이동 
궤적 xyz(a ... 2) 


un 


재료 형상, 재료 사이즈, 재료 초기 포지션 
xyz(1), 재료 초기 방위, 목표 재료 포지션 
xyz(2), 목표 재료 방위, 목표 재료 형상 
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테이블 A: 21219] 타입 


스테인리스 ^g 깔때기 

플라스틱 깔때기 

실리콘 깔때기 

컨버터블 깔 때 기 (60006『11616 funnel) 
ZAC (colander ) 


접이식 손 잡 이 를 갖는 콜 랜더 
편평한 콜 랜더 
플라스틱 콜 랜더 


소 형 의 둥근 콜 랜 더 


스 테 민 리스 스틸 및 알루미늄 콜 랜더 
콘 콜 랜 더 (0006 colander) 
키친 어플라이언스 — 
거품기 

스쿠프 주 걱 (60000 spatula) 


3.2. 


슬 롯 을 갖는 주걱 
과자류 주격 


PERSE 
슈도 


서 빙 용 스푼 
스푼 집 게 (60000-10095) 


밥 용 스푼 
국자 스푼 
아이스크림 스푼 


쿠키 및 크 림 용 제과 주사기 

수프 국자 

삶은 감자 으 깨 는 기 구 (potato masher) 
2«3|01 (skimmer) 

고기 포크 
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쿠키 및 288 제과 주사기 


수프 국자 


삶은 감자 으 깨 는 기 구 (potato masher) 


스 키 머 (810061) 


고기 포크 


반 죽 용 미니 주 걱 (dough mini-scraper) 


스파게티 집게 


레몬 스 프 레 이 (61148 spray) 
도우 프 레 스 (00401 press) 


대형 스쿠프 


샐러드 서빙 집 게 ( 트 위 저 (te6zer )} 


FES 액세서리 


Si 2Im(pestle) 


막 자 사 발 (mortar ) 


원 컷 팀 용 를 러 (r0116r for cutting of the ring) 


*E2) 따 개 (0pener for cap) 


계란 노른자 분리기 


맞 치마 


대형 스쿠프 


데 코 레 이 션 용 & 


오일 및 식초 병 


우유 끌 이 기 용 머그 
gil 

테 이 블 보 

유 리 용 마커 


삶은 감자 으 깨 는 기 구 (potato masher) 


바구니 
고기 다 짐 기 


내화 냄비 


야채 세 적 용 브러시 
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컵 용 덮개 
베 이 킹 용 로프 
허브 보 관 용 병 


막 자 사 발 (mor tar) 


유리 세라믹 접 시 용 스크래퍼 


차 (163) 용 FFAN 
냉장고 메 모 용 집게 


난간 시스템 
키친 툴 용 행거 
3.63 HAHO 없는 플 런 저 (plunger with not adhering surface) 
3.64 실리콘 플 런 저 
3.65 조 정 가능한 두 께 를 갖는 롤링 핀 
3.66 HEIA 진공 Uü(vacuum bags with pump) 
가스 라이터 
3.68 Wi 검 자 (8006 forceps) 
키친: 타이머, 온도계 
4.1 고기 로 스 팀 용 타이머 
4.2 디지털 온도계 


온 도 계 용 홀더 


4.4 고기 온도계 
4.5 디지털 타이머 


전기 디지털 타이머 


아 라 멜 (3061) 온도계 


wag SIMI for spice) 0 


0 

계 량 용 REA (Measuring utensil) 

계 량 용 컨 테 이 너 (플라스틱 a) 
2. 계 량 용 병 

계 량 용 컵 (06884「109 jug) 


6.4. 계 량 용 보물 
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| 세트 


9.3 양 념 용 세트 
196. | 케이 moz 세 트 (00009 bacino sen | 
WORS 액세서리 Z 
바 &(bar tool)9 세트 
키친 9 세트 
계란 및 팬 케 익 베 이 킹 용 세트 
| 제 품 의 슬 라 이 싱 및 컷팅. 


11.2 도마 
주방 JHA (kitchen shear) 


£l (hatchet) 
고 기 용 손 도 끼 (7068 hatchet) 


손 도 끼 가 달린 고 기 용 해머 
Ge 9 고 기 용 해머 
lio 5 00 01 10. 


AAS 나이프 
파 민 애 플 용 나이프 
당 근 용 나선형 나이프 
다기능 나이프 

야채 나이프 

피자 커터 


슬 라 이 스 용 나이프 
= 나 이 프 (600< knife) 
미식 나 이 프 (0861「000016 knife) 
THH (opener ) 

치즈 나이프 

보 닝 나 이 프 (600100 kni fe) 
양상추 Lio zr (lettuce knife) 
스 테 이 크 용 나이프 
부처 LEO Z (butcher knife) 
WIS LEO XE (shredding knife) 
SAE 나이프 
생선 나이프 
샌 드 위 치 용 나이프 

산 도 쿠 LEO] Z (Santoku knife) 
과일 속 을 도 려 내 기 위한 나이프 
버터 나이프 


- 964 - 


등 록 특 허 10-2286200 


따 개 
캔 따 개 
코르크 Aas(corkscrew) 


스 탠 드 형 코르크 스 크 루 (001(90700 on a stand) 


레버 코르크 스 크 루 (1606「 corkscrew) 


접이식 코르크 ^az(folding corkscrew) 


웨 이 터 용 따 개 


키친 유 텐 실 보 관 용 스탠드 


이쑤시개 &Ci (toothpick holder) 


를 £L|(Bottle holder) 


계 란 의 요리 및 서 빙 용 스탠드 
국 자 용 스 탠 드 (stand for ladle) 
종이 타 월 용 84 


키친 어 플 라 이 언 스 용 변환 스탠드 


머 그 용 스탠드 


머그 및 받 짐 접시 스탠드 


키친 나 이 프 용 스탠드 
치 킨 용 스탠드 


ul 스탠드 
가열 Alc (heated stand) 
케 이 크 용 스탠드 


필 링 (6861100) 및 AYS 어플라이언스 


야 채 용 강 판 (grater for vegetable) 
zi (grater) 


마늘 분 쇄 기 (08「116 masher) 
에그 커터 
수동 야채 커터 


야 채 용 SB 벗기는 기구 
호 두 까는 기구 


흰 자 에서 노 른 자 를 분 리 하기 위한 
디바이스 


당근 세 척 용 파지 


샘 선 비늘 스크래퍼 
과 밀 용 커터 
14.12 구 멍 용 롤러 


생 선 뼈 집게 
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나선형 야채 커터 


TH 


샴페인 코 르 크 (스토퍼) 
gag 스토퍼 


병 에서 크라운 코 르 크 를 제 거 하 기 위한 
따 개 


제 


차 (168) 용 체 
16.2 차용 체 집게 
16.3 gag 여과기 
16.4 차용 여과기 
16.5 범용 체 
16.6 곡 분 체 
16.7 "버즈 네 스 트 "를 형 성 하는 Xl 
16.8 메시 인 서 트 를 갖는 중국 체 
6.9 Aue 갖는 체 
6.10 곡 분 용 머그 체 
16.11 핸들 상의 체 
Z 4g 및 wc Wo 
17.1 시 즈 닝 용 컨테이너 
17.2 소금 통 
7.3 오일 및 식 초 용 컨테이너 
18 식기 긴 조기 
8.1 샐러드 건조기 
건조기 받침 매드 
그릇 및 커 트 러 리용 건조기 
19 키 트 러리 액 제 서리 
19.1 커 트 러 리 트레이 
19.2 커 트 러리 좀더 
19.3 커 트 러리 컨테이너 
19.4 커 트 러 리 용 여과? 
19.5 키친 mE 벽 행거 
19.6 커 트 러리 오 거 나 이 저 
19.7 커 트 러 리 용 매트 
19.8 커 트 러 리 용 슬라이딩 트레이 
19.9 커 트 러 리 용 건조? 
19.10 커 트 러 리 용 글래스 
19.11 EET IDEM E 
19.12 커 트 러리 케이스 
19.13 커 트 러 리 용 트레이 
19.14 벌 어 리 잠 갑 - 냄 비 받침 
19.15 커 트 러 리 용 박스 
19.16 커 트 러 리용 풀 사이즈 랙 (카세트) 
19.17 커 트 러 리 용 컨 테 이 너 가 없는 스탠드 
19.18 커 트 러 리용 카세트 
19.19 커 트 러 리 용 컨테이너 
19.20 커 트 러 리 용 스테이션 
19.21 커 트 러 리 용 선반 
20 략 데 일 용 데코레이션 
21.1 덕트 
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22.2 스틱 
23 GERE i 1 lI 
얼 음 용 몰드 
아 이 용 몰드 
성형 제 품 용 몰드 
덤 플 림 용 몰드 
계 량 용 컨테이너 
계 량 용 컨테이너 
디 스 펜 서 를 갖는 믹싱 컨테이너 
깔 때 기 를 갖는 계 량 용 컨테이너 
비 이 커 
스쿠프 
ae 주방 가위: aon 
26.1 880 용 가위 
26.2 병 따 개가 있는 주방 가위 
26.3 야 채 용 가위 
26.4 주방 다목적 가위 
26.5 가 금 류 용 주방 가위 
27 oo o aas 유 텐 실 . 
274 Sharm 컨테이너 
27.2 액체 양념, 오 일 용 병 
27.3 보 관 용 병 
27.4 런 치 박스 
27.5 접이식 런 치 박스 
27.6 부피 있는 제 품 의 밀 봄 보 관 을 위한 병 
27.7 오 일 / 식 초 용 스프레이 
27.8 부피 있는 제 품 용 병 
27.9 양 념 용 컨테이너 
27.10 시 즈 닝 용 컨테이너 
27.11 차용 컨테이너 
mi 냄비 ga 
284 오븐 글로브 
28.2 실리콘 냄비 받침 
28.3 행주 
버러 룩 이 달린 난간 
gg eee 실리콘 매트 
29.1 베이킹 매트 
29.2 베이킹 케 이 크 용 매트 
29.3 글래스 건 조 용 매트 
29.4 묘 리용 매트 
29.5 식기 건 조 용 매트 
30 i02 | 강판, 프레스, 러 빌 때 신 
30.1 손 잡 이 가 달린 갑판 
30.2 강판 
30.3 다기능 강판 
30.4 강판 Ael Di (shredder ) 
30.5 야 채 용 그 라 인 드 
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마 늘 용 그 라 인 드 

토 마 토 용 슬라이스 

회전 드 럼 이 달린 강판 
그 라 인 딩 용 범용 디바이스 


마늘 까기 튜브 

러 빙 ((0060100) 머신 

야 채 용 프레스 

마 늘 용 프레스 

햄 버 거 용 프레스 

a 날 현 마가 d 
연마기 


숫 들 
세라믹 연마기 
32 ^. : | 브 래 뜨 박스 C ~. ER 
|| 7 7" Ae | 7 0 1] 
i icq 알 코 올 용 cd i 
디 스 펜 서 를 갖는 브랜디 
기념품 컴 
i 스 템 웨 어 
15 


스 템 웨 어 


1.8 스 템 웨 어 
1.9 


Fs  [maztusto 


1.10 서버 
1.11 보를 ZH (Bottle holder) 


테 이 를 웨이 


2.1 제 1 코스 접시 
2.2 부 용 (b0u1 llon) 접시 
2.3 부용 보울 


오 밀 러 (01 1061 ) 


2.6 덕 Bi(duck pan) 


초콜릿 S5 제 조 용 세트 


2.8 치즈 폼 듀 제 조 용 세트 
2.9 샐러드 보울 
2.10 케 이 크 용 접시 


구획 &A|(compartmental dish) 
커 트 러 리 의 세트 
서빙 스푼 및 포크 
Fo 있는 접시 
스팀 테이블 
아이스크림 보울 
플 랫 웨어 


2.13 
2.14 


- 968 - 


등 록 특 허 10-2286200 


Ac U) 166i 
2.18 받 침 접 시 
2.19 잼 용 받 짐 접시 
2.20 며 스타드 그릇 
2.21 후추 그릇 
2.22 재떨이 
2.23 E 테이블 플 레 이 트 (0660 table plate) 
2.24 디너 플레이트 
2.25 Au 플레이트 
2.26 g 디저트 플레이트 
2.27 디저트 플레이트 
2.28 파 이 용 플레이트 
2.29 양 고 추 냉이 그 롯 (horseradish-pot) 
WS lucro HEN 테 이 블 용 Sda ^ m 
3.1 테 이 블 웨 어 용 패드 
3.2 서빙 매트 
3.3, 서빙 트레이 
3.4 글래스 버너 
à c 차; 커피, 디 저 트 룡 식기 
4.1 슈가 보울 
4.2 머그 
4.3 FEUI 있는 머 그 (040 with teapot) 
4.4 스 탠 드 가 있는 머그 
4.5 FA 있는 머그 
4.6 차 세트 
4.7 접시 
4.8 프렌치 프 레 스 (french-press) 
4.9 REEN 
4.10 스 트 레 이 너 가 있는 * 주전자 
4.11 유리 XTSA 
4.12 아이스크림 보울 
4.13 다기능 항아리 
4.14 유 리 제품 
4.15 수프 보울 
4.16 가는 가 지 로 AH 만든 바스켓 
4.17 8 단 항 아 리 (vase 3-tier) 
4.18 차 세트 
4.19 He! a 
4.20 과 일 용 광 주 리 (02000186 for fruit) 
4.21 테이블 휴지통 
4.22 
4.23 
4.24 
m mum mm 
5.1 
5.2 작 은 청 어 용 포크 
5.3 가 재 용 포크 
5.4 굴 용 포크 
5.6 레 몬 용 포크 
5.7 빅 스푼 


- 369 - 


등 록 특 허 10-2286200 


Xx gl 166j 

5.12 국자 스푼 

5.13 g% ag 스푼 

5.14 아이스크림 스푼 

5.15 머스터드 ^E 

5.16 소금 스푼 

5.17 케 이 크 용 주 럭 

5.18 캐 비 어 용 주걱 

5.19 "HB 주걱 

5.20 테이블 나이프 

5.21 생 선 용 나이프 및 포크 

5.22 Aug yoz 및 포크 

5.23 디 저 트 용 나이프 및 포크 

5.24 버 터 나이프 

5.25 랍스터, 가 재 용 를 킷 

5.26 앙 념 용 디바이스 

5.27 그릴 X 마 스 파 라 거스 집게 

5.28 샐러드 유 닛 (샐러드 포크 및 스푼) 

5.29 슈가 집게 

5.30 슈가 및 3928 집게 

5.31 얼음 집게 

5.32 W 따 개 

5.33 포크 오 이 스 터 (fork oyster) 

5.34 가 재 용 플러그 

5.36 코 코 트 포 크 [0000116 fork) 

오 일 에 잠긴 생 선 (작은 청어, 정어리) 

5,37 롬 조 림 용 포크 

5.38 샴 폐 민 용 스피너 

5.39 위 스 키 를 소 다 수 와 혼 합 하기 위한 스푼 
Taa 어플라이언스 

1 001 ze 18 aerogr i| 1) 

2 믹서기 그 라 인 더 (blenders grinder) 

3 커피 메이커 

4 커피 그 라 인 더 ( 커 피 밀 ) 

5 푸드 프로세서 

6 믹서 

7 미니 오븐 

8 멀 티 쿠 커 

9 고기 그라인더 

10 찜기 

11 라 클 렛 7e (Raclette grill) 

12 주 서 기 (Juicer) 

13 토 츠 트 기 

14 메그 쿠커 

15 전기 레인지 

15.1 전기 인덕션 스토브 

16 전기 주전자 

16.1 써 모 팟 (thermopot) 

17 제빵기 

18 전 자 레인지 
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어 리 이용 식기 
베 이 킹 용 어린이 세트 


어 린 이 용 커 트 러리 
어 린 이 용 써 모 스 ( 아 1107600 thermos) 
어 린 이 용 식기 세트 


재료 데 이 터 의 리스트 PEDE 


BET 


재료 사진 

제 조 업 자 

국가 

재 료 의 타입 

요 리 법 의 타입 
채 식 주 의 에 대한 관계 


양념 


에너지 값 

재 료 의 설명 

상태 

가격 

기기 데 이 터 의 리스트 
기기 이름 


기기 사진 
제조자 


브랜드 이름 


치수 
무게 


연결성 


요 리 법 의 타입 


1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 


ejeje 
m[2|o 


기 기 의 타입 
기 기 의 설명 
연도 
상태 


가격 


레시피 데 이 터 의 NAE C 0T 


레시피 이름 


레시피 작성자 
레시피 사진 
준비 시간 


요 리 의 기 본 재료 


요 리 법 의 Eel 


© jajjaja |w jne 


eje fe 
nje jo 


요 리 의 타입 
WAFAA 대한 관련성 
향신료 

에너지 값 

사람 수 

레시피 설명 


= 
w 


요 리 단 계 의 설명 


e |e |e 
Djons 


ie ul 1661 


18 


재료 
기 기 의 타입 
레시피 요 리 의 비디오 


19 


매출액 


21 


오토매틱 384 (Automatic cooking) 


22 


a 
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테이블 8: 재 료 의 타입 
QUU Tu 로이 으 UE 
1 파 스 티 르 마 (Basturma) 
2 지방 
3 양 지 머리 QAE 것 및 훈 제 한 것 
4 토 끼 (18「6) 
5 레더 &íleather duck) 
6 소시지 
7 소시지 
8 소시지 "헌팅 파티" 
9 말 고 기 
10 뼈 와 골수 
11 SAFE (Roe) 
12 £i (Rabbi t) 
13 32 
14 FADE (Moosemeat ) 
15 사 슴 고 기 
16 Z (Liver) 
17 2E (Kidney) 
18 춘 제 갈 비 
19 살 라 미 
20 소시지 
21 Aj z &el(Cervelat) 
22 소시지 
23 헝가리 훈제 베이컨 
24 베이컨 X 테 일 (bacon fat-tailed) 
25 스테이크 
26 립 아 이 스테이크 
27 파 르 스 (Farce) 
28 악어 필 렛 
29 하 몽 
30 초 리 소 (010『150) 스페인 소시지 
31 꼬치 
32 소 금 에 절인 돼 지 고 기 (50006! ly) 
33 사슴 $S4(Deer tongue) 
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4 송아지 뇌 
5 양고기 8 
6 송아지 S 
7 양 다리 
8 양고기 뭉치 ABl (Heel muscle mutton) 
9 양 t? &(lanb offal) 
10 송아지 sz 
11 88 &(lamb chop) 
12 그라스 3i (gras cow) 
13 송아지 AS (veal heart) 
14 양 고환 
15 송아지 고? 
16 송아지 볼살 
17 다진 %07 
18 다진 송아지 고기 
19 송아지 꼬리 
20 송아지 혀 
21 에 그 즈 불 리 시 (6995 bullish) 


소고기 양 지 머리 (beef brisket) 


쇠고기 고? 


소 고 기 (등심) 


HA 붙은 소 고 기 (666[ on the bone) 


소고기 최 장 근 (6661 eye muscle) 


소 다리 


소고기 햄 


그라스 비프 


베이컨 


1 

2 훈제 베이컨 

3 돼 지 고기 

4 햄 

5 돼 지 고 기 양 지 머 리 

6 훈제 포크 벨 리 (600<60 pork belly) 
7 돼지 곱창 

8 돼지 다리 

9 AAI & (boar ham) 

10 돼 지 고 기 햄 

11 돼지 갈비 

12 돼지 EPL (knuckle of pork) 
13 XI gH (Fat) 

14 돼 지 고 기 (목살 또는 허 릿 살 ) 
15 돼지 귀 

16 다진 돼 지 고기 


- 978 - 


등 록 특허 


10-2286200 


€H 167c 
17 돼지 꼬리 
18 돼지 혀 
2 3m 
1 가 쉬 님 (garshnep) 
2 칠면조 가슴살 
3 닭 가슴살 
4 훈제 닭 가슴살 
5 오리 가슴살 
6 거위 고기 
7 EF A&A (chicken ventricle) 
8 칠면조 
9 철 면 조 날개 
10 닭 날개 
11 닭 고기 
12 훈제 닭고기 
13 뇌 조 (grouse) 
14 검 둥 오 리 (6001) 
15 오리 다리 
16 까마귀 발 
17 닭 다리 
18 치킨 햄 
19 메 추 라기 고 기 (04811) 
20 그라스 A? (gras chicken) 
21 & 내 장 (chicken giblet) 
22 뇌 조 (grouse) 
23 닭 심장 
24 오리 
25 훈제 오리 
26 A 고 (Pheasant) 
27 다진 닭고기 
28 Ep giall(chicken fillet) 
29 푸 아 그라 
30 닭 고기 
31 UZS 빼낸 닭 고 기 (chicken gutted) 
32 오리 목 
3 생선 및 씨 푸드 
1 erzkH| (anchovy) 
2 북극 곤 들 매기 (arctic char) 
3 멸 릿 (m| let} 
4 혹 해 망 둥 이 (8180< Sea goby) 
5 새 우 머리 
6 버 터 피 서 (Butter fish) 
7 가리비 
8 tel (dorado) 
9 작은 놈 어 류 의 glgul(rutt) 
10 캐비어 
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11 레드 캐비어 
12 토 비 코 캐 비 어 (10010 caviar) 
13 오징어 
14 가자미 
15 갑 오 징어 
16 밍 어 
17 작 은 첨 어 (Spat) 
18 스 멜 트 (90611) 
19 게 맛 살 
20 새우 
21 SAIS (ing shrimp) 
22 샐러드 새우 
23 대하 
24 돔 (8「680) 
25 연어 
26 훈제 연어 
27 홍합 
28 ass 홍합 
29 Æ = (Pol lock) 
30 eX S s (Molluscs) 
31 씨 푸드 
32 바다 생선 
33 가 자 미 (생선) 
34 게 살 (0 ㅠ 86 meat) 
35 크 릴 새 우 살 (Kri 11 meat) 
36 모 캐 (Burbot) 
37 HZI (Perch) 
38 랍스터 
39 시 스 코 (01800) 
40 철 랍 상어 
41 문어 
42 꼴뚜기 (baby octopus) 
43 우 4E(shrimp broth) 
44 광 어 (0811641) 
45 팡 가 시 우 스 (Pangasius) 
46 대구 관 유 (cod liver oil) 
47 해 덕 (Haddock) 
48 JHWH (Crayfish) 
49 말린 Q47 (dried crustaceans) 
50 핫 스모크 (Hot smoked fish) 
51 소 금 에 절인 레드 피 시 ((60 fish salted) 
52 SA ŽI (Swordfish) 
53 ES! 
54 정어리 
55 청어 
56 연어 
57 훈제 연어 
58 소 금 에 절인 연어 
59 농어 
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60 st0| & I AL (Whitefish) 
61 & X (Ramp) 
62 고등어 
63 춘 제 고등어 
64 AEN Al (Sheatt ish) 
65 A EFI (star let) 
66 월 OFOI (wal leye) 
67 말린 해초 
68 틸 라 피 아 (1118018) 
69 잉어 
70 대구 
71 핫 스모크 대 구 (Hot smoked cod) 
72 은 대 구 (Black cod) 
73 참치 
74 EH E (turbot) 
75 장어 
76 훈제 장어 
77 달팽이 
78 굴 
79 화이트 피시 필 렛 
80 메기 필 렛 
81 임 어 의 필 렛 
82 샘 선 필 렛 
83 연어 필 렛 
84 소 금 에 절인 청어 필 렛 
85 놈 어 필 렛 
86 3H(Trout) 
87 훈제 송어 
88 오 징 어 먹 물 (Squid Ink) 
89 써 비 컬 zB E(cervical shrimp) 
90 써 비 컬 ?lAl(cervical cancer) 
91 작은 *Ol(Sprat) 
92 강 꼬 치 고 기 (『116) 
Rn QR UD pem SMOÓRM S od 
2 EZ Aa (Artichokes) 
3 가지 
4 i (yam) 
5 브로콜리 AP (broccoli tops) 
6 비트 Si E (beet tops) 
7 브로콜리 
8 루 타 바 가 (Rutabaga) 
9 가 랑 갈 (6a1angal ) 
10 완두콩 
11 scB- 
12 완 두 꼬 투 리 (063 pods) 
13 그린 피 스 (07000 peas) 
14 *? (daikon) 
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15 py 
16 인삼 
17 생강 
18 주 키 니 (zucchini) 
19 TAIZ (feces) 
20 양배추 
21 방 울 양 배 추 (87465616 sprout) 
22 사 우 어 크 라 우 트 (Sauerkraut ) 
23 중국 양 배 추 (Chinese cabbage) 
24 양배추 
25 로 마 네 스 코 캐 비 지 (800806800 cabbage) 
26 사보이 양 배 추 (savoy cabbage) 
27 콜 리 플라워 (Cauliflower ) 
28 감자 
29 어린 감 자 (young potato) 
30 콜 라 비 
31 아니스 뿌 리 ((001 anise) 
32 서 양 무 엉 뿌 리 (salsify root) 
33 파슬리 s*el(parsley root) 
34 셀 러 리 뿌 리 (celery root) 
35 옥수수 (fresh corn) 
36 흰 양 파 (\1116 onion) 
37 Æ 보 우 (pear| bow) 
38 양파 
39 붉은 양파 
40 건조 양파 (dry onion) 
41 작은 YM (small onion) 
42 살 롯 (Shallots) 
43 JHAHH (cassava) 
44 미니 옥 수 수 (0101 corn) 
45 미니 피 망 (0101 peppers) 
46 방 물 토마토 
47 당근 
48 오이 
49 It H(parsnips) 
50 호박 
51 피 망 (6611 peppers) 
52 카멘 HH (cayenne peppers) 
53 생 칠 리 고 추 (fresh chili pepper) 
54 할 라 페 뇨 고 추 (jalapeno peppers) 
55 토마토 
56 토마토 피클 (pickled tomatoes) 
57 체리 토마토 
58 해바라기 A (sunflower sprout) 
59 밀 배 아 (\168Ｌ germ) 
60 콩 묘 목 (soybean seedling) 
61 SOFE (germinated soybean) 
62 루 바 브 (rhubarb) 
63 래 디시 (Radish) 
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64 무 아 재 비 (0110 radish) 
65 순 무 우 (Turnip) 
66 콩 "(beansprout) 
67 비트 
68 아스파라거스 
69 차 핑 된 토 마 토 (chopped tomato) 
70 고 구 마 (90061) 
71 호박 (Pumpkin) 
72 그린 빈 (01601 beans) 
73 Bi (Fennel) 
74 Xi el (physal is) 
75 &-^ ILIA (horseradish) 
76 주 키니 
77 마늘 
78 꽃 상추 
5 과일 
1 살구 
2 아보카도 
3 Dre gi e (quince) 
4 신선한 파인애플 
5 오렌지 
6 바나나 
7 산 사 나 무 열매 (Hawthorn) 
8 크 랜 베리 
9 포도 
10 체리 
11 말린 체리 
12 블 루 베리 
13 JH (Garnet) 
14 Zao zx s E(Grapefruit) 
15 ul 
16 블 랙 베리 
17 딸기 
18 석류 M|(pomegranate seeds) 
19 카 람 볼 라 (08「800018) 
20 키위 
21 딸기 
22 크 랜 베리 
23 mauu 
24 구 스 베리 (gooseber ry) 
25 32 (kumquat}) 
26 라임 
27 레몬 
28 리 치 ( 니 [ 아 1) 
29 산딸기 
30 망고 
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31 grO el (Mandar in) 

32 패 션 프루트 

33 미니 파인애플 

34 넥 타 린 (Nectar ine) 

35 갈 매 나무 열 매 (buckthorn} 

36 파파야 

37 복숭아 

38 포 멜 로 (P0me 10) 

39 마 가 목 S 0H (Rowan) 

40 드 레 인 (drain) 

41 레드 커 런 트 (18d currant) 

42 블랙 커 런 트 (black currant) 

43 Ee E (tamar ind) 

44 J| Oei joa) 

45 풍 미 가 있는 과 일 (fruit to taste) 
46 감 

47 체리 

48 체리 

49 블 루 베 리 

50 사과 

51 프로즌 베 리 (frozen berries) 
52 주니퍼 베 리 (juniper berries) 
53 프레시 Hiel(fresh berries) 
00000 AlS (GROCERY) | 0 05 di 

1 Zæ (agar) 

2 아 드 지 카 (301 ika) 

3 라이스 페이퍼 

4 바닐라 농 축 맥 (0001116 extract) 
5 버 미 첼 리 라 이 스 (0600166111 rice) 
6 에그 누 들 (609 noodles) 

7 zm (Algae) 

8 글루코스 

9 잼 

10 산딸기 잼 

11 4 이 스 트 (fresh yeast) 

12 젤라틴 

13 리퀴드 스 모 크 하 우 스 (1iquid Smokehouse) 
14 감미료 

15 콘 DIE (corn muffin) 

16 EE] 

17 meter 

18 캔디 

19 Isi 2 (confiture) 

20 딸기 잼 

21 식 용 색 소 (1000 dye) 

22 전분 
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23 감자 전분 
24 옥수수 전분 
25 빵가루 
26 수 
27 메밀 국수 
28 탓 파이 국 수 (080 Thai noodles) 
29 쌀국수 
30 당면 
31 하 루 사 메 국 수 (0000168 harusame) 
32 계란 국 수 (699 noodles) 
33 마요네즈 
34 포피 AAE (poppy sweet) 
35 파스타 
36 카 넬 로 니 파 스 타 (canne| loni pasta) 
37 파스타 루 마 코 니 (pasta umakoni} 
38 파스타 페 더 스 (pasta feathers) 
39 푸 실리 lH A^El(fusilli pasta) 
40 호박 마 멸 레이드 
41 대 추 (jujube fruit) 
42 DOHAI H (Marzipan) 
43 미림 
44 ERU MEL 
45 아몬드 우유 
46 두유 
47 뮤 즐리 (muesli) 
48 파스타 
49 1 페 이 스 트 (068141 paste) 
50 레드 커리 페 이 스 트 (red curry paste) 
51 타 마 린드 페 이 스 트 (tamar ind paste) 
52 SYE 페이스트 (Tom Yam Paste) 
53 칠리 페 이 스 트 (07111 paste) 
54 gal (Molasses) 
55 펙 틴 (Pectin) 
56 펜 네 (06006) 
57 잼 
58 엘 더 베리 Al&l(elderberry syrup) 
59 바닐라 시 럽 (0801118 syrup) 
60 시럽 비 시 네 브 니 (5/「40 vishnevny) 
61 생강 Al&l(ginger syrup) 
62 카라멜 시럽 
63 메이플 시럽 
64 딸기 시럽 
65 커피 시럽 
66 목 수 수 ABH (corn syrup) 
67 라즈베리 AlB (raspberry syrup) 
68 망고 시럽 
69 꿀 시럽 
70 아몬드 시럽 
71 호두 시럽 
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72 블 랙 커런트 시 럽 (blackcurrant syrup) 
73 초콜렛 시럽 
74 크 랜 베 리 소스 
75 우스터 소스 
76 석류 소스 
77 김치 소스 
78 페 스 토 (Pesto) 
79 피시 소 스 (fish sauce) 
80 피시 소스 남 플 라 (f1sh sauce nam pla) 
81 타바스코 소 스 (Tabasco sauce) 
82 데 리 야끼 소스 
83 소스 트 케 말 리 (684466 tkemali) 
84 글 소스 
85 스위트 칠리 소스 
86 일본 호두 소스 
87 스파게티 
88 & 빵 가 루 (crumbs of white bread) 
89 빵가루 
90 패 스 트 리 데코레이션 
91 WAC) = (candied) 
7 … 우 유 : 제 품 및 계란 
1 요구르트 
2 천연 요 구 르 트 (natural yoghurt) 
3 케 피 어 (6611「) 
4 마가린 
5 버터 
6 녹인 버터 
7 우유 
8 베 이 크 드 밀 크 [63660 mi Ik) 
9 버 터 밀크 
10 SS (curdled) 
11 크림 
12 샤워 크림 
13 RA (Whey) 
14 EFLI (Thane) 
15 AE (Curd) 
16 커드 비 디 드 (curd beaded) 
17 메 추 라기 알 (04801! egg) 
18 계란 
EE Bg uA 
2 버섯 
3 t AI BL At (Cop) 
4 에 노 키 Hi (Enoki mushroom) 
5 중국 말린 HA (Chinese dried mushroom) 
6 Igi e Hi^! (portobello mushroom) 
7 말린 버섯 
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8 표 고 버 섯 
9 밀 크 머 쉬 품 (01 Ikmushroom) 
10 2t? Hi At (chanterelle) 
11 HIA (boletus) 
12 SLE HIA (honey fungus) 
13 YAHA (saffron milk cap) 
14 곰 보 버 섯 (00「61 ) 
15 szHA (truffle) 
16 FEH 5 {meadow mushroom) 
Fg 10000 po uL 
1 치즈 
2 치즈 OFEA (cheese Adyghe) 
3 브리 xi (brie cheese) 
4 페타 치 즈 (1618 cheese) 
5 부 라 타 XI A (Burrata cheese) 
6 고다 치 즈 (60408 cheese) 
7 네덜란드 치 즈 (Dutch cheese) 
8 블루 치 즈 (blue cheese) 
9 고 르 곤 졸라 치즈 
10 그라나 파 다 노 치즈 (grana padano cheese) 
11 IAA 치 즈 (Gruyere cheese) 
12 도르 블루 치 즈 (00r Blue cheese) 
13 카 망 베르 (Camembert) 
14 고트 치 즈 (0081 cheese} 
15 치즈 AALI (cheese sausage) 
16 마 스 카 폰 X|ZX(mascarpone cheese) 
17 몬 테 리 잭 치 즈 (Monterey Jack cheese) 
18 모짜렐라 치즈 
19 소프트 치즈 
20 고트 치즈 
21 파 르 메산 치 즈 (08「06580 cheese) 
22 페 코 리노 치 즈 (0600「100 cheese) 
23 가공 X|X (processed cheese) 
24 치즈 포 세 혼 스키 (cheese Poshehonsky) 
25 라 코 타 XI E (ricotta cheese) 
26 로 크 포르 z|X(Roquefort cheese) 
27 블루 치즈 
28 크림 치즈 
29 £s mL (suluguni ) 
30 치즈 커 드 (cheese curd) 
31 페타 Al A (feta cheese) 
32 필라델피아 치즈 
33 체 더 치 즈 (cheddar cheese) 
34 에 담 치 즈 (6000 cheese) 
35 에 멘탈 x|Z(Emmentaler cheese) 
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10 견과류 및 말린 과일 
1 땅콩 
2 매자 S0 (barberry) 
3 두 ( 깐 것) 
4 건포도 (raisin) 
5 무화과 
6 밤 
7 말린 크 랜 베 리 
8 ERE 
9 말린 살구 
10 개 맘 나무 SHER) 
11 아몬드 
12 견과류 
13 py 
14 MA (cashew nuts) 
15 말린 복 숨 아 
16 해 바 라 기 씨 
17 호 박 씨 
18 말린 과일 
19 대 추 야 자 giüll(Dates) 
20 피 스 타 치오 열 매 (pistachio) 
21 8l 0| &5! (hazelnut) 
22 말린 자두 
ui dd dq cuum i o ERRE HRH 
1 물 
2 워터 오 렌 지 (0016「 orange) 
3 미네랄 워터 
4 워터 E i(water pink) 
5 2HHEAE(GABA-tea) 
6 하 비 스 쿠 스 (Hibiscus) 
7 크 바 스 (Kvass) 
8 브레드 크 바 스 (6680 kvass) 
9 콜라 
10 쿠 딩 (Kuding) 
11 레모네이드 
12 마테차 
13 주스 
14 탄 산 음료 
15 HIE Eelr](Bitter Brandy) 
16 루 이 보 스 차 (8001605) 
17 파인애플 주스 
18 오렌지 주스 
19 버치 주 스 (birch juice) 
20 포도 주스 
21 체리 주스 
22 석류 주스 
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23 딸기 주스 
24 크 랜 베리 주스 
25 구 스 베 리 주스 
26 라임 주스 
27 망고 주스 
28 탄 제 린 주 스 (tanger ine juice) 
29 복숭아 주스 (peach juice) 
30 커런트 주 스 (currant juice) 
31 토 마 토 주스 
32 사 과 주스 
33 스프라이트 (sprite) 
34 토 닉 (tonic) 
35 화이트 티 (168 white) 
36 E| 엘 로 우 (tea yellow) 
37 그린 El (green tea) 
38 레드 El (red tea) 
39 보 이 차 (046「 tea) 
40 만 다 린 에 담긴 보 이 차 
41 우 롱 차 (0010ng tea) 
42 £3 (black tea) 
43 
12 Hi 
1 t (Balm) 
2 HI E (Bitter) 
3 E glIC] (brandy) 
4 Hi H (bourbon) 
5 베 르 무 트 (vermouth) 
6 와인 
7 화이트 와인 
8 스파클링 Siel(sparkling wine) 
9 레드 와인 
10 드라이 레드 와인 
11 와인 상 그 리 아 (0106 sangria) 
12 위스키 
13 보드카 
14 아니스 보드카 (anise vodka) 
15 그 라 까 (6rappa) 
16 진 (610) 
17 아이리시 크림 리 큐어 
18 칼 바 도 스 (03108005) 
19 IJEAF (Cachaca) 
20 브랜디 
21 리 큐어 
22 오렌지 리 큐어 
23 커피 리 큐 어 
24 초콜릿 리 큐어 
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25 마 데 이 라 (Madei ra) 
26 마 르 살 라 (Marsala) 
27 마티니 (Martini) 
28 맥주 
29 체리 맥주 
30 포트 와 인 (port) 
31 grum) 
32 화이트 & (white rum) 
33 블랙 gi (black rum) 
34 AFAI (Sake) 
35 부크 (sambuca) 
36 Az (Cider) 
37 Hie et(tequi la) 
38 세 리 주 (sherry) 
39 샴 페 인 ( 브 루 트 (마나 )) 
40 ABA (schnapps) 
13 ie | 소 및 허브 
1 바질 (basi |) 
2 바질 레 드 (basi| red) 
3 부케 IEU (bouquet garni) 
4 오 레 가노 (oregano) 
5 푸 른 채소 (greens) 
6 말린 허 브 (dried herb) 
7 Z A 7 (cabbage pak choi) 
8 처 빌 (chervil) 
9 2149] gi(cilantro) 
10 옥 살 리 스 (0xal 18) 
11 귀리 뿌리 (oat root) 
12 챔 고 수 (fresh coriander) 
13 34218 (nettle) 
14 물 넘 0| (Watercress) 
15 물 냉 01 (watercress) 
16 장 미 꽃 잎 ((088 petal ) 
17 alg et^ (lemongrass) 
18 죽 엽 (bamboo leaves) 
19 바 나 나 잎 (680808 leaf) 
20 포 도 나 무 9i(grape leaf) 
21 포 도 나 무 잎 ( 염 장 )(6rape leaf(salty)) 
22 카프리 라 임 잎 (kaffir lime leave) 
23 라임 잎 (|106 leaf) 
24 민들레 % (dandelion leaf) 
25 골 파 (green onion) 
26 213 (Leek) 
27 마 저 럼 (mar joram) 
28 aq (chard) 
29 멜 리 사 (06!1888) 
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30 레몬 Bh(lemon balm) 
31 민트 (Mint) 
32 오 레 가 노 (0 ㅠ 69800) 
33 파슬리 (parsley) 
34 말린 파 슬 리 (dried parsley) 
35 플 랜 테 인 (plantain) 
36 2 2 E (wormwood) 
37 다진 캐 모 마 일 (chopped camomile) 
38 아 루 굴 라 (arugula) 
39 얼음 양 상 추 (1ceberg lettuce) 
40 그린 샐 러 드 (gre6n salad) 
41 = 샐러드 
42 양 삼 추 (lettuce) 
43 월 양 상 추 (leaf lettuce) 
44 샐러드 미 즈 노 (salad Mizuno) 
45 오 크 리프 레 티 스 (0akleaf lettuce) 
46 적색 치커리 샐 러 드 (radicchio salad) 
47 배추 상 추 (romaine lettuce) 
48 샐러드 프 리 스 (salad Friess) 
49 샐러드 믹 스 (salad mix) 
50 셀 러 리 (celery) 
51 레 몬 (Ｌ6005) 그 라 스 ( 레 몬 (1601) 그 라스) 
52 이탈리안 허브 
53 스 파 이 시 ol E (spicy herb) 
54 딜 (0111) 
55 민 들 레 꽃 (020061101 flower) 
56 꽃 (flower) 
57 라 벤 다 꽃 (!806006「 flower) 
58 치커리 (chicory) 
59 타 임 (thyme) 
60 & c (Ramson) 
61 사프란 (saffron) 
62 로 즈 힙 (rosehip) 
63 차 이 브 (chive) 
64 시 금 치 (6010800) 
65 소릴 (sorrel) 
66 타 라 근 (tarragon) 
14: i du io Bm.mm 및 AER 
1 S3(bean) 
2 녹두 (mung bean) 
3 2 21 (bulgur) 
4 zistül (puffed rice) 
5 벅 횟 그 린 (buckwheat green) 
6 퀴 노 아 (Quinoa) 
7 메밀 (buckwheat ) 
8 2g 그 릿 츠 (corn grits) 
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9 HIZI L (semol ina) 
10 귀리 (oat) 
11 통 보 리 (pear | barley) 
12 시리얼 &!(cereal wheat) 
13 쿠 스 쿠스 (couscous) 
14 곡 분 (104) 
15 메 밀 가루 (buckwheat flour) 
16 밤 가 루 (chestnut flour) 
17 목 수 수 가 루 (corn flour) 
18 아 몬 드 가루 
19 병 아 리 콩가루 (Chickpea flour) 
20 귀 리 가루 (oat flour) 
21 밀가루 (wheat flour) 
22 흐 밀 가 루 ([>8 flour) 
23 쌀가루 (「166 flour) 
24 별 아 리 콩 (chickpea) 
25 밀 기 울 (bran) 
26 TA (nllet) 
27 Iz 0i (Figure) 
28 피규어 HrOl(Figure baya) 
29 바 스 마티 라이스 (basmati rice) 
30 현미 (brown rice) 
31 야생 쌀 (0110 rice) 
32 운 드 그레인 라이스 (Round grain rice) 
33 세 몰 라 ( 듀 럼 밀로 만들어진 가루) 
34 a 
35 하얀 콩 (white bean) 
36 Æ (red bean) 
37 메밀 &af[O|zi(buckwheat f lake) 
38 시리얼 1elel!(cereal grain) 
39 귀리 플 레 이 크 (03 flake) 
40 asa (lentil) 
41 보리 
15 ㅣ 388 및 시 죠 님 류 
1 팔 각 (star 80186) 
2 백 후추 (white pepper) 
3 바 닐 린 (vanillin) 
4 바닐라 (vanilla) 
5 바닐라 AAA (vanilla essence) 
6 바닐라 WSH (vanilla powder) 
7 와사비 (wasabi ) 
8 남 가 새 (6811『02) 
9 가람 마 살라 (garam masala) 
10 카 네 이 션 (63「08!100) 
11 다진 정 향 (010068 minced) 
12 머스터드 
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13 스위트 DAE] E (sweet mustard) 
14 올 스 파 이스 (allspice pea) 
15 그레인 머스터드 (grain mustard) 
16 커 민 (Comin) 
17 생강 We 3'(ground ginger) 
18 3I|01 3H (caper) 
19 카 르 다 몬 (cardamom) 
20 커리 (curry) 
21 & (coriander) 
22 고수 We (ground coriander) 
23 ALLEE (cinnamon) 
24 커피 에센스 (coffee essence) 
25 발 사 믹 크림 (balsamic cream) 
26 참깨 (sesame) 
27 AS (turmeric) 
28 월계수 잎 (bay leaf) 
29 레 몬 페 퍼 (10101 pepper) 
30 양귀비 Al {poppy seed) 
31 몰 리 브 
32 올리브 드 라 이 (01106 dry) 
33 아보카도 오일 (avocado oil) 
34 앤 초 비 버터 (anchovy butter) 
35 땅콩 기름 (peanut oil) 
36 머스터드 9el(mistard oil) 
37 프 라 이 용 기름 
38 센 티 드 오 잎 (scented oil) 
39 포 도 씨 오일 (grapeseed oil) 
40 카 놀 라 유 (680018 oil) 
41 S458. (corn oil) 
42 참기름 (sesame oi |) 
43 아 마 인 유 {(|106660 oil) 
44 올 리 브 유 (01 ive oil) 
45 땅콩 버터 
46 해바라기 218 (sunflower oil) 
47 & 오 일 (lean oil) 
48 식물성 기름 (vegetable oil) 
49 ZNS (oil refined) 
50 오일 씨드 베 어 링 (011 seed-bearing) 
51 HFR (soybean oil) 
52 트 러 플 2Y (truffle oil) 
53 오일 gix?l(oil pumpkin) 
54 아몬드 해 머 (8100005 hammer) 
55 ( 일 본 식 ) 된 장 (0160 paste) 
56 바 다 소금 
57 HI (nutmeg) 
58 올리브 
59 리 구 리아 &e|&(Ligurian olive) 
60 매운 고 추 (hot red pepper) 
61 고 추 (hot pepper) 
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62 == I} (fenugreek) 
63 파프리카 (papr ika) 
64 레 몬 그라스 페 이 스 트 ( lemongrass paste) 
65 페 퍼 론 치니 (peperoncini) 
66 페퍼 핑크 폴카 (pepper pink polka dot) 
67 칠리 
68 말린 칠리 페 퍼 (0 ㅠ 160 chili pepper) 
69 머스터드 파우더 (mustard powder ) 
70 시 즈 닝 피 시 (6868800109 fish) 
71 베이킹 파우더 (baking powder) 
72 로 즈 메리 (rosemary) 
73 홍 후추 We 것 (010< ground pepper) 
74 슈가 
75 바닐라 슈 가 (0411118 sugar) 
76 브라운 슈 가 (0「00 sugar) 
77 슈가 무 스 코 바 도 (sugar muscovado) 
78 사 탕 수 수 (sugar cane) 
79 분말 #IH powdered sugar) 
80 네 스 트 리움 A (nasturtium seed) 
81 니 젤라 AL (Nigella seed) 
82 펜 넬 (fennel seed) 
83 향신료 믹 스 " 타 코 "(60106 mix "taco") 
84 소다 
85 € Meh&(ginger juice squeezed) 
86 레몬 주스 
87 소금 
88 구 연 산 염 
89 포도 소 스 (grape sauce) 
90 소스 나 샤 랍 (68466 narsharab) 
91 폰 주 AA (ponzu sauce) 
92 소이 소스 (soy sauce) 
93 토마토 소스 
94 칠리 소스 
95 양념류 
96 슈 막 (sumac) 
97 타 임 ( thyme) 
98 커 민 
99 지중해 허브 (Mediterranean herb) 
100 프랑스 허브 (French herb) 
101 식초 
102 발 사 믹 식초 (balsamic vinegar) 
103 와인 식초 (wine vinegar) 
104 화이트 와인 식 초 (white wine vinegar) 
105 레드 와인 식 초 (red wine vinegar) 
106 체리 식 초 (cherry vinegar) 
107 라즈베리 식 초 (raspberry vinegar) 
108 쌀 식 초 (「(166 vinegar) 
109 애플 사이다 식 초 (30016 cider vinegar) 
110 홈스 +H (hops suneli) 
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111 Al OI HI 2l (Savory) 

112 처 트니 (chutney) 

113 검은 후 추 (black pepper) 

114 블랙 페퍼 Ul(black pepper pea) 
115 건 마늘 (dry garlic) 

116 세이지 (sage) 

16 즉석: AE S (PREPARED PRODUCT) - 
1 파인애플 통조림 (canned pineapple) 
2 아 티 초 크 통조림 (canned artichoke) 
3 양 념 에 재운 아 티 초크 

4 바게트 

5 빨 한 덩 이 (1081) 

6 초콜릿 바 (83「 of chocolate) 

7 머랭 

8 비스킷 

9 콩 , 통 조립 

10 번 

11 햄 버 거 용 Pl(bun for hamburger) 
12 부 용 (broth) 

13 소고기 부 용 (beef broth) 

14 닭고기 부 용 (chicken broth) 

15 생선 부 용 (f1sh broth) 

16 잼 

17 살구 점 (Apricot jam) 

18 럼 곤 베리 Bl(lingoberry jam) 
19 체리 잼 

20 블랙 커런트 Y(black currant jam) 
21 라즈베리 &l(raspberry jam) 

22 블 루 베리 B(blueberry jam) 

23 웨 이 퍼 (\03161) 

24 체리 통 조 림 (canned cherry) 

25 글 레 이 즈 (61826) 

26 디 종 머 스 터 드 (01100 mustard) 
27 zig E(crouton) 

28 양 념 에 재운 버섯 

29 데 미 글라스 애 플 (06019185 apple) 
30 이 스 트 (76851) 

31 젤리 

32 누 록 ( [eaven) 

33 마시멜로 

34 9p 토마토 주스 

35 생강 피 클 (pickled ginger) 

36 코코아 

37 양 념 에 재운 선인장 

38 케 이 퍼 피 클 (Pickled caper) 

39 사워 JHH AI (sour cabbage) 
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Aul 167t 
40 바다 ?? 케 일 (668 ??kale) 
41 김치 
42 웨이퍼 케 이 크 (0816「 cake) 
43 오이 피 글 (gherkin) 
44 천연 커 피 (natural coffee) 
45 인스턴트 HI (instant coffee) 
46 크 래 커 (cracker ) 
47 초콜릿 3# (Chocolate Crumb) 
48 크 로 아 상 (60166801) 
49 부용 큐 브 (60111101 cube) 
50 옥수수 통 조 림 (630000 corn) 
51 양 념 에 재운 옥 수 수 (08「108160 corn) 
52 피 타 (0118 
53 gia zl (lanspik) 
54 얼음 
55 al &(letcho) 
56 라 자 냐 Al & (lasagna sheet) 
57 연어 S gl (canned salmon) 
58 양파 피 클 (pickled onion) 
59 만다린 통 조 림 (630060 mandar in) 
60 마시멜로 
61 혜 미 즐 ee 
62 스위트 커드 
63 요거트 
64 EJ 
65 벌집 안의 (honey in the comb) 
66 믹스 진 저 (Mix ginger) 
67 연유 (condensed mi Ik) 
68 끝인 연 유 (condensed milk boi led) 
69 분유 
70 당근 피 클 (pickled carrot) 
71 아이스크림 
72 바닐라 아이스크림 
73 초콜릿 아이스크림 
74 오이 염 장 (salted cucumber ) 
75 오이 피 클 (pickled cucumber) 
76 오이 피 클 (010<160 cucumber) 
77 피칸 
78 비트 부 용 (666} broth) 
79 a A (corn stick) 
80 브레드 A (bread stick) 
81 토마토 페 이 스 트 ({(00810 paste) 
82 파스타 초 콜 릿 (Pasta Chocolate) 
83 파테 (pate) 
84 냉동 덤 플 링 (frozen dumpling) 
85 고추 피 클 (10 pepper pickled) 
86 통조림 복숭아 
87 루키 
88 HI A2! 
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도 변 27670 
89 쿠키 사 보 이 아 르 디 (000<166 Savoiardi) 
90 초콜릿 _73|(chocolate cookie) 
91 IE (pita) 
92 보충제 (supplements) 
93 토 마 투 주 스 (tomatoes in juice) 
94 토마토 통 조 림 (canned tomato) 
95 ga 
96 프로슈토 (prosciutto) 
97 생강 333| (gingerbread) 
98 망고 퓨 레 (mango puree) 
99 WALE 포테이토 (mashed potato) 
100 토마토 퓨 레 (tomato puree) 
101 사과 =al (apple puree) 
102 피클 20l(pickle cucumber) 
103 &(roll) 
104 비트 u|s(Pickled beet) 
105 돼 지 고기 육포 (pork jerky) 
106 슈가 AlB (sugar syrup) 
107 거품 크 림 (hipped cream) 
108 코 코 닛 의 크 림 (0 ㅠ 680 of coconut) 
109 맥아 (malt) 
110 소 르 버 (sorbet) 
111 바베큐 소 스 (barbecue sauce) 
112 소스 베 어 네 이 즈 (88406 bearnez) 
113 베 사 멜 4 ^ (bechamel) 
114 우스터 ZA (Worcestershire sauce) 
115 소스 데 미 글 라 스 (68406 Demiglas) 
116 수 프 용 소스 "브라이트 우동" 
117 달고 신 소 스 (60661 and sour sauce) 
118 살 사 (68168) 
119 스위트 소 스 (6066[ sauce) 
120 초콜릿 (chocolate sauce) 
121 베리 소스 (berry sauce) 
122 아스파라거스, 간 장 (asparagus, soya) 
123 카라멜 짐 (caramel chip) 
124 o9 크 래 커 (crushed cracker) 
125 작은 Dl(tartlet) 
126 타 히 니 (21101) 
127 라 자 냐 용 파 스 타 (pasta for lasagna) 
128 라 비 올 리 용 도 우 (dough for ravioli) 
129 피자 도 우 (pizza dough) 
130 이스트 tS (yeast dough) 
131 도우 카 타 이 피 (00401 kataifi) 
132 쇼 트 브 레드 도 우 (shortbread dough) 
133 페 이 스 트 리 도 우 (pastry dough) 
134 퍼프 페 이 스 트 리 (puff pastry) 
135 도우 드라 (dough dry) 
136 필로 페 이 스 트 리 ([|10 pastry) 
137 말린 토마토 
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AU 167y 
토 르 티 야 (10711118) 
130 토 스 트 (toast) 
m 두 부 (1014) 
E 참치 Oils (tuna fish oil) 
i 자 신 의 제 액 에 담긴 참치 통조림 
T ESIL (Tahini) 
T. 라이스 A EPI (Rice Stuffing) 
js 콩 통 조 림 (080060 beans) 
하얀 "(white bread) 
ye 토스트 Ħ(toast bread) 
14 호밀 식 빵 ([16 bread) 
T 스위트 브 레 드 (sweet bread) 
a (black bread) 
호밀 식빵 
i 콘 Beulol-i(corn flake) 
= XI HHE (ciabatta) 
E EJ 어 웨 이 (168 Away) 
포테이토 침 (00[810 chip) 
콘 &l(corn chip) 
T 양 념 에 Xe 버섯 
그 초콜릿 콘 &(chocolate corn ball) 
Es 초콜릿 
E 화이트 초콜릿 
m 비 터 초 콜 릿 (bitter chocolate) 
id 밀크 초콜릿 
i 초콜릿 chocolate 
163 다크 초 콜 릿 (dark 
A: UH 168a 


케이블 c: 음식 준비 방법 및 기기, 요리법 및 기 본 재 료 의 리스트 
lá FA S 


음식 준비 빵 법 의 리스트 


1;"0";" 프 라이" 
2;"0";" 삶 기" 
zron 스튜" 
4;"0";" 베이킹" 
5;"0";" 절 단 " 
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77s 리스트 
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1;"0";" 키 친 액세서리" 

2;"1"; "2 9]7] (funneD" 

3;"2";" 스 테 인 리스 스틸 깔때기 

4;"2";" 플 라 스 틱 깔때기" 

5;"2";" 실 리콘 깔때기" 

6;"2";" 컨 버 터 블 Z7] (convertible funnel)" 
7;"1";" 콜 련 더 (colander )" 

8;"7";" 쿼 드 래 틱 콜 랜 더 (04807861 ㅇ colander)" 
9;"7";" 타 원형 국자 항 아 리 (0val ladle-vase)" 
10;"7";" 접 이식 손 잡 이 를 갖는 콜 랜 더 (00130406168 with folding handles)" 
11;"7";" 편 평 한 xu" 

12;"7";" 플 라 스 틱 콜 랜더" 

13;"7";" 소 형 의 둥근 콜 랜더" 

14;"7";" 서 스 펜 드 형 콜 랜 더 (suspended colander)" 
15;"7";" 커 버 콜 렸 더 (cover-colander)" 
16;"7";" 스 테 인 리스 스틸 및 알루미늄 gad" 
17;"7";" 콘 콜 랜 더 (0006 colander)" 

18;"1";" 키 친 어플라이언스" 

19;"18";" 거 품기" 


20;"18";" 스 쿠프 FZ (scoop spatula)" 
21;"20";" 요 리 7A (cook spatula)" 


22; "290"; ㆍ "슬롯 


루 으 
= 
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A Ul 168c 


23;"20";" 과 자 류 FA (confectionery spatula)" 
24; "18" i "SET 


25; "24" A] 빙 스푼" 


26; "24"; "스푼 집 게 (spoon-tongs)" 
27;"24";" 슬 롯 을 갖는 스푼" 
28; "24";" 밥 용 스푼" 


29; "24"; "국자 스푼" 
30;"24";" 아 이 스 크림 스푼" 
o0]; 24" "3m 스푼" 

BPW TAJAN 스푼" 


33; "24" ; "A 빙 스푼" 


34; "18"; " 쿠 ㅋ 및 
35; 18"; "수프 국자" 
36;"18";" 삶 은 감자 으 께 는 기 구 (potato masher)" 


37;"18";" 스 키 머 (skimmer )" 


38;"18";" 317 포크" 


" 


m 


40;"18";"zx x] 


41; "18" f "z 


품 
42; "18"; "Aul 콘 브러시 " 
리 


43; "18"; "4 
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14; "18" "도기 W4 HA (earthen saucer)" 

45; "18";" 차 필터" 

46;"18";" 오 일 및 식 초 용 펌프 디스펜서" 
47;"18";" 팬 의 가 장 자 리 에 대한 실리콘 스 푼 용 클 
48;"18";" 샐 러 드 용 의 변형 스푼" 
49;"18";" 체 리 씨 제 거 용 디바이스" 
50;"18";" 싱 크 대용 매트" 

51;"18";" 롤 용 타 이 (tie for 7011)" 
52;"18";" 반 죽 용 미니 주 격 (dough mini-scraper)" 
53;"18";" 그 릴 x" 

54;"18";" 스 파 게티 집게" 

55;"18";" 얼 음 집게" 

56; "18"; "슈가 집게" 

57;"18";" 포 장 클립" 

58;"18";" 포 장 클립" 

59;"18";" 레 몬 스 프 레 이 (citrus spray)" 
60;"18";" 도 우 프 레 스 (Dough press)" 
61;"18";" 대 형 스 쿠 프 (66000 for bulk)" 
62;"18";" 샐 러드 서빙 집 게 ( 트 위 저 (tWeezer))" 
63;"18";" 튜 브 용 액세서리" 

64;"18";""i- 기 구 (068116)" 

65;"18";" 막 자 사 발 (mortar)" 
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A Ul 168e 


66;"18";"9] 컷 팅 용 롤 러 (70116 for cutting of the ring)" 
67; 
68; 
69; 
70; 
71; 
125 
73; 
74; 
75; 
76; 
78; 
79; 
80; 
81; 
82; 
83; 
84; 


"18";""P7d u7} (opener for cap)" 
"18";" 고 기 다 짐 기 (068 tenderizer); 고기 9b &7](meat softener)" 
"18";" 계 란 노른자 분리기" 

"18";" 앞 치마" 

"18";" 데 코 레 이 션 용 툴 " 

"18";" 오 일 및 식초 병 " 

"18";" 우 유 끊 이 기용 머그" 

"18";" 냄 킨 " 

"18";" 테 이 블 보 " 

"18";" 유 리용 마커" 

"18"; "바구니" 

"18";" 고 기 다 짐 기 " 

"18";" 내 화 냄비" 

"18";" 야 채 세 척 용 브러시" 

"18";" 컵 용 덮개" 

"18";" 베 이 킹 용 로 프 (7006 for baking)" 
"18";" 허 브 보 관 용 병 " 
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스 크 래 퍼 (scraper for glass ceramic plate)" 


Y”(rolling pin 


bags with pump)" 


Ac Ul 168f 
86;"18";''4re] 세라믹 접 시 용 
87;"18";" 차 (t+ea) 용 찾 주전자" 
88;"18";" 냉 장고 메 모 용 집게" 
89;"18";" 난 간 시스템" 
90;"18";" 키 친 툴 용 행거" 
91; "18"; 접 착 면 이 
92; "18";" 실 리콘 플 런 저 " 
93; "18" ;" 조 정 가 능한 FAE 갖는 롤링 
thickness)" 
94; "18"; "H =A 진공 H (vacuum 
95; "18"; "가스 라이터" 
96;"18";""ij 겸 자 (bone forceps)" 
97;"1";" 키 친 타이머 온도계" 


98; "97";" 고 기 로 스 팅 용 타이머" 
99;"97";" 디 지 털 온도계" 

100;"97";" 은 도 계 용 홀더" 
101;"97";" 고 기 온도계" 
102;"97";" 디 지 털 타이 
108;"97";" 전 기 디지털 타이머" 
104;"97";" 아 라 멜 온 도 겨 
105;"1";" 양 념 용 «fil 
106;"105";" 검 은 


1 7; "105" ; "전기 ul" 


m" 


(aramel 


후 추 용 밀 (0111 


108;"105" ; "Xm 및 소금 겸용 ul 
1 9;"105";"9iu.g g" 


thermometer)" 


for spices)" 


for black pepper)" 
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110;"105";" 채 소용 d" 
111;"1";" 계 량 용 유 텐 실 (Measuring utensil)" 
112;"111";" 계 량 용 컨 테 이 너 (플라스틱 병 )" 
113;"111";" 계 량 용 병 " 
114;"111";" 계 량 용 Y (measuring jug)" 
115;"111";" 계 량 용 보울" 
116;"111";" 아 이 스 크 림 용 기계 AAMA (mechanical dispenser for 

cream)" 

117;"1";" 기 계 믹서" 
118;"1";" 보 울 " 
119;"118";" 금 속 보울" 


125; "124 
126 ; "124 
127; "124 
128; "124 
129; "124 
130; "124 
131; "124 


120;"118"; "스테인리스 스틱 년 on 


121;"118";" 플 라 스 틱 보울" 
122;"118";" 플 라 스 틱 보울" 
123;"118";" 음 식용 보울" 


124; "1"; "4A EF" 


[" ; "와인 세트" 


[" : " 양 념 용 세트" 


uo 


1" ;" 컵 케이크 베이킹 AE (cupcakes baking set)" 


"en 
SR 


"in 
For, 


"S" 
E} 


[" ; "기 


이 킹 용 액세서리 킷 " 
툴 (bas tool)9] 세트" 
친 툴 의 세트" 


란 및 팬케이크 베 이 킹 용 세트" 


182;"1";" 제 품의 슬 라 이 싱 및 컷팅" 
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133; "132" "컷터" 

134;"132";"9bxp 컷 팅 용 홀더" 
135『132" "도마" 

136 "132" " 보 편 적 인 전문 나 이 프 (001761881 professional knife)" 
137; "132" "주방 가 위 (kitchen shear)" 
138; "132" ; "3:7 (hatchet )" 
139;"132";" 고 기용 손 도 끼 (0681 hatchet)" 
140 "132"; " 손 도 끼 가 달린 고 기 용 해머" 
141;"132" ; "38 e| (hoe) " 
142;"132";" 고 기용 해머" 

143; "132"; "나이프" 

144; "143"; " 야 채 용 나이프" 

145;"143";" 오 렌 지 용 나이프" 

146; 143^ ;*7]9] 8 나이프" 

147;"143";" 과 인 애 플 용 나이프" 
148;"143";" 당 근 용 나선형 나이프" 
149;"143";" 다 기능 나이프" 

150;"148";" 야 채 나이프" 

151;"1483";" 피 자 커터" 
152;"143";" 범 용 나이프" 

153; "143"; " 슬 라 이 스 용 나이프" 
154;"143" ;" 나 이 프 (c00k knife)" 
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Aul 168i 


154;"143" ;" x 1o] Æ (cook knife)" 
155;"143";"u]4] 140] Æ (gastronomic knife)" 
156;"143" ;" u-7] (opener )" 


157; "143"; "치즈 나이프" 


158;"143";" 보 닝 나 이 프 (600108 knife)" 
159;"143" "양상추 나 이 프 (lettuce knife)" 


160;"143";" 스 테 이 크 용 나이프" 


161;"143";" 부 처 나 이 프 (butcher knife)" 

162; "143"; "398 7] &- 나 이 프 (shredding knife)" 

163;"143";" 브 레드 나이프" 

164;"143";" 생 선 나이프" 

165; "143" ;" 샌 드 위 치 용 나이프" 

166; "143"; " 산 도 쿠 나 이 프 (Santoku knife)" 

167;"148";" 과 일 속 을 도 려 내 기 위한 do] (knife for fruit coring)" 
168;"143";" 버 터 나이프" 

169;"169";" 따 개" 

170;"169";" 캔 uy" 


171;"169";" 코 르크 스 크 루 (corkscrew)" 


172;"169";" 스 탠 드 형 코르크 스 크 루 (corkscrew on a stand)" 


173;"169";" 레 버 코르크 스 크 루 (lever corkscrew)" 
174;"169";" 접 이식 코르크 스 크 루 (fol1ding corkscrew)" 
175; "1 9";" 웨 ㅇ 터 용 따 개 " 


178;"494";" 뜨 거 운 것 용 스 탠 드 (stands for hot)" 
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179; "494 
storing)" 
180 ; "494 
181; "494 


189; "494 


191; "494 
192; "494 
193; "494 


200 ; "494 
201;"1"; 


" 


";" 이 쑤 시 개 홀 더 (toothpick holder)" 
182; "494" ; 
183; "494" ; 
184; "494" ; 
185; "494" ; 
186 ; "494" ; 
187 ; "494" ; 
188; "494" ; 


190 ; "494" ; 리 
;" 국 자 용 스 탠 드 (stand for ladle)" 


"종이 타 월 용 홀더" 


194 ; "494" ; 
195; "494" ; 
196 ; "494" ; 
197 ; "494" ; 


"ne 


198; "494" ; 


199; "494" ; 


"e 
D 


"키친 


"키친 어 플 라 이 언 스 용 변환 
탠 


보 관 용 스 탠 드 (61300 kitchen 


FAN for 


"보틀 y (Bottle holder)" 


S] (Holder for capsule)" 


ZU (stand for opener)" 


Tarasp Auges 


및 서 빙 용 스탠드" 


AME (heated stand)" 


크 용 스탠드" 


"XW(peeling) 및 컷 팅 용 어플라이언스" 
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도 면 168k 

202;"201";" 야 채용 7%% (grater for vegetable)" 
203;"305";" 강 판 (grater )” 

204;"201";" 마 늘 분 쇄 기 (68111 ㅇ masher)" 

205 "201" ;" 에 그 커터" 

206;"201";" 수 동 야채 커터" 

207;"201";" 야 채 용 AA 벗기는 기구" 
208;"201";" 효 두 까는 기구" 

209;"201";" 흰 자 에서 노 른 자 를 분 리 하기 위한 디바이스" 
210;"201";" 당 근 세 척 용 파지" 

211;"201";" 생 선 비늘 스크래퍼" 

212;"201";" 과 일용 커터" 

213;"201";" 구 멍 용 롤러" 

214;"201";" 생 선 뼈 집게" 

215;"201";" 나 선형 야채 커터" 

216;"1";" 병 pa^ 

217;"216";" 샴 페인 코 르 크 ( 스 토 퍼 )" 

218;"216";" 와 인용 스토퍼" 

219;"216";" 병 에서 크라운 코 르 크 를 제 거 하기 위한 따 개 " 


223; 
224; 


: Nar ： " 체 " 
"220"; "3k tea) 8 Al" 
;"220";" 차 용 체 집게" 


"220" ;" 양 념 용 여과기" 
"220";" 차 용 여과기" 
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등 록 특 허 10-2286200 


A vl 1681 


225;"220";" 범 용 x]" 
226;"220";" 곡 분 체 " 


228;"220";" 메 시 인 서 트 를 갖는 중국 A" 
229;"220";" 지 지 대 를 갖는 A" 
230;"220";" 곡 분 용 머그 체 " 
231;"220";" 헨 들 상의 x" 
232;"1";" 소 금 및 후추 쉐이커” 

233; "282" ;" 시 즈 닝 용 컨테이너" 


234;"282"; "소금 통 " 


235; "232" : "Ò 9] un 


TX 
236;"1";"417] 건조기" 


237;"236";" 샐 러드 건조기" 

238;"236" ;" 건 조기 받침 매트" 

239;"236"; "그릇 및 커 트 러 리용 건조기" 
240;"1";" 커 트 러 리 액세서리" 
241;"240";" 커 트 러 리 트레이" 
242;"240";" 커 트 러 리 홀더" 

243; "240" ;" 커 트 러 리 컨테이너" 
244;"240" ;" 커 트 러 리용 여과기" 
245;"240"; "키친 툴 용 벽 행거" 
246;"240";" 커 트 러 리 오 거 나 이 저 " 

247; "240" ;" 커 트 러 리용 매트" 
248;"240";" 커 트 러 리용 슬라이딩 트레이" 
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등 록 특허 


10-2286200 


등 록 특 허 10-2286200 


XE VI 168m 

249;"240";" 커 트 러 리용 건조기" 
250;"240";" 커 트 러 리용 글래스" 
251;"240";" 커 트 러 리 용 dixi" 
252;"240";" 커 트 러 리 케이스" 
253;"240" ;" 커 트 러 리용 트레이" 


254;"240";"Ho]ez] 장 갑 - 냄 비 받침" 
255;"240" ;" 커 트 러 리 
256;"240" ;" 커 트 러 리 
257;"240";"7 E e]e] 
258; "240" ;" 커 트 러 리 
259;"240";" 커 트 러 리 
260; "240"; "A E ele] 

리 


261;"240";" 커 트 러 리 

262;"1";" ze] AS 데코레이션" 

263; "262"; "dg" 

264;"262" ;" 2: el" 
o 


266; "496"; " 얼 

267; "496" ;" 어 린 이 용 몰드" 

268; "496" ;" 성 형 제 품 용 몰드" 
269;"496";" 덤 플 링 (04001108) 용 볼드" 
271;"497";" 계 량 용 컨테이너" 
272;"497";" 디 스 펜 서 를 갖는 믹싱 컨테이너" 


273;"497";" 깔 때 기 를 갖는 계 량 용 컨테이너" 
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A vl 168n 


274; "497" ;" 비 이커" 
275; "497"; "스쿠프" 


276;"1";" 주 방 가위" 

277; "276" ;"BBQ- 가위" 
278; "276" ;" 병 따 개 가 
279;"276";" 야 채용 7 
280; "276"; "주방 다 


281;"276";" 가 금 류 용 


282; "1";" 보 관용 o. 


유 
283; "282" ;" 보 관용 


284; "282"; "액체 양 


285;"282";" 보 관용 병 " 
286; "282" ;" 런 치 박스 


287; "282"; "접이식 로 
H 


288; "282"; "부피 Sj 
289 ; "282" : "9 91/4 


290 "282" ;" 부 피 


있 
291;"282";" 양 념 용 컨 


293 ; "282" ; " 차 ( ea 


294;"]";"wuu] 받침 


295;"294"; "오븐 글 


296; "294" ; "실리콘 
297; "294" "행주" 
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10-2286200 


등 록 특 허 10-2286200 


A Ul 1680 


298;"1";" 혹 이 달린 난간" 
299;"1";" 실 리콘 매트" 


300;"299";" 베 이 킹 매트" 
301;"299";" 베 이 킹 케 이 크 용 매트" 
302;"299";" 글 래스 건 조 용 매트" 
303;"299";" 요 리용 메트" 
304;"299";" 식 기 건 조 용 매트" 
305;"1";" 강 판 프레스 러빙 HA (graters presses rubbing machines)" 
806;"805";" 손 잡 이 가 달린 강관" 
308;"305";" 다 기능 강판" 
309;"305"; "강판 츄 레더 (shredder )" 
310;"805";" 야 채용 그 라 인 드 " 
311;"805";" 마 늘 용 그 라 인 드 " 
312;"305";" 토 마 토 용 슬라이스" 
313;"805";" 희 전 드 럼 이 du 강판" 
314;"305";" 그 라 인 덩 용 범용 디바이스" 
315;"305";" 기 계적 강판" 
316;"805";" 마 늘 까기 튜브" 
317;"305";"e]'(rubbing) 머신" 
318;"305";" 야 채용 프레스" 
319;"305";" 마 늘 용 프레스" 
320;"305";" 햄 버 거 용 프레스" 
321;"1";" 나 이프 날 연마기" 
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등 록 특 허 10-2286200 


A vl 168p 


322;"321";"7 연마기 " 
323;"321";"— 


a 


324; "321"; "세라믹 연마기" 
325; "1";" 브 레 드 박스" 
326;"1";" 다 리가 달린 격자" 
327; "339" ;" 플 랫 웨어" 

328; "327"; " 알 코 올 용 " 

329; "540"; "X (batcher)7} 있는 코 세트" 
330; "540"; "7 A 유 리 제 품 " 
331;"540"" 유 리 제 품 " 

332; "540" ;" 얼 음용 버킷" 
333; "540" ;" 샷 글라스" 
334; "540"; " 샴 페 인 용 버킷" 


335; "540" "와인 잔 " 
336; "540" ;" 디 캔 터 (06080167)" 
337; "540"; "트레이" 
338;"540";" 병 하부 지지대" 
339;"327";" 테 이 블 웨어" 


10) : "339" : " 저 


1 코스 접시" 
11; "339"; " 부 용 (boui110n) 접시" 
12; "339"; "부용 보울" 
3; "339" ;".9 91 e] Coiler)" 


14; "339" f "둥근 접시 " 


34 
34 
34 
34 
34 
34 


5;"339";"8] (duck pan)" 
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Ac Ul 168q 


346;"339";" Wb X 
347; "339" "치즈 Xn 제 조 용 세트" 


348; "339"; "샐러드 보울" 
349;"339";" 케 이 크 용 접시" 


350;"339";" 구 획 접 시 (compartmental dish)" 
351;"339";" 커 트 러 리의 세트" 


352;"339";" 서 빙 스푼 및 포크" 


353 ; "339" : "Eng e] 있는 접시 " 
354; "339" ;" 
355; "874" "아이스크림 보울" 


357;"339" ;" 받 침 접 시" 
358;"339";"48-8- 받 침 접 시 (saucer for jam)" 

359; "339" ; "9 > 

360; "339"; "후추 그릇" 

361;"839";" 재 떨이" 

362;"339";"u 테이블 플 레 이 트 (deep table plate)" 
363;"339";" 디 너 플레이트" 

364; "339"; "54 플레이트" 

365; "339"; "4 디저트 플레이트" 

366; "339"; "JA E 플레이트" 

367; "339" ;" 파 이용 플레이트" 

368; "839"; " 양 고 추 
369;"827";" 테 이블 


2 
yu 
~ 
2 
o 
" 
[A 
(c 
= 
£o 
주 
v 
가 
W 
o 
ect 
— 


- 409 - 
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Aul 168r 


370;"369";" 테 이 블 웨 어 용 페드" 
371;"369";" 서 빙 매트" 

372;"369";" 서 빙 트레이" 
373;"369";" 글 래스 버너" 
374;"327";" 차 커피 디 저 트 용 식기" 
375; "374"; "슈가 보울" 

376; "874"; "머그" 


377; "374" ;" 찾 주 전 자 가 있는 머 그 (048 with teapot)" 
378 "374" d "2- 


379;"874";" 뚜 경이 있는 머그" 


380;"8374";" 차 세트" 
381; "374"; "접시" 
382;"374";" 프 렌치 프 레 스 (french-press)" 
383; "374" ;" 찾 주전자" 

384; "374" ; "스트 
385;"374";" 유 리 찾 주전자" 

387;"374";" 다 기능 항아리" 

388;"540";" 유 리 제 품 " 

389; "874"; "수프 보울" 

390;"374";" 가 는 가 지 로 엮어 만든 HAA (wicker basket)" 
391;"374";"3Xt 항 아 리 ( ㅠ 866 3-tier)" 

393; "374"; "A7 링 " 


394; "374" " 과 일 용 Xm u](pannier for fruit)" 
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X vl 168s 
395; "374"; "Elo 휴지통" 
396 ; "374" : "H 스킷 져 시 " 


397;"374" ;" 캔 디 접시" 
398;"374";"7]3] 세트" 
399; "327" ;" 커 트 러 리 " 
437;"0";" 키 친 어플 
438;"437";" 에 어 로 그 림 (aerogril 1)" 


PX 


Au, 
[e] 
r2 


439; "437" "믹서기 그라 


r2 


| (blenders grinder)" 
440; "437" ;" z) xi] 메 이 커 " 
41:437; 713] 그 라 인 더 (커피 밀 )" 


442 : "437" : "푸드 프 로 서 Aj" 


443; "437"; "믹서" 
444; "437" ;" 미 니 오븐" 
445; "437"; " 멀 티 쿠커" 

446; "437"; "고기 그라인더" 
447; "437"; " 찜 7 
448;"437";" 가 클 렛 4 (Raclette grill)" 
449;"437";" 주 서 기 (Juicer)" 

450 ; "437" ;" 토 스 트 기 " 

451; "487"; "에그 쿠커" 

452;"437";" 전 기 레인지" 


" 


453 ; "437" : " 전 p 9] 덕 션 스토 " 


454;"437" ; "7 주전자" 


455; "437" ;" | v X (thermopot )" 


456 3 "A37" ] " E: 빵 기 " 
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A vl 168t 


457;"437";" 전 자 레인지" 

458;"437";" 키 친 용 저울" 

459;"437";" 전 기 드라이어" 

461;"0";" 어 린 이 용 식기" 

462;"461";" 베 이 킹 용 어린이 세트" 
463;"461";" 어 린 이 용 커 트 러리" 
464;"461";" 어 린 이 용 Ap sz (Children thermos)" 
465;"461";" 어 린 이 용 식기 세트" 

488;"437";"'d 프 라 이 어 (deep fryer)" 
491;"339";" 베 이 킹 ^|E(baking sheet)" 


494;"1";" 스 탠 드 및 홀더" 


495;"220";"" 버 즈 네 스 트 " 를 형 성 하는 Äl (sieve to form the "Bird's Nest)" 
496;"1";" 몰 드 " 
497;"1";" 계 량 용 컨테이너" 
498;"339" ;" 3x" 
499; "339" ; "= e] o] M" 


500;"437";" elu FAS 7A" 
501;"437";" 주 스 쿠커" 

502;"487";" 밀 크 쿠커" 

503; "437";" 커 버 / 스 플래시 스크린" 
504;"487";" 전 자 레인지 룩 웨어" 
505;"437";" 화 로 로 스 터 (Braziers roasters)" 
506;"487"; "칠면조" 
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LAL 


Ex 
= 


E 


[ 모 


Lun 


T 


링 ( 만 티 )(Dumplinglmanti)) FA" 


" 


BE e (Samovar )" 


(Kasan)" 


AEH" 
= (Casserole)( W)" 


착 코 팅 을 갖는 캐 서 룰 ( 팬 )" 


525; "512" "3 프라이어" 


3c vl 168u 
507; "437"; " 덤 
508; "437" ;" A 
509; "437"; "^ 
510; "437" ;"7 
511; 437" "전 
512; 437" ;" 7 
513;"512";"H 
514;"512" "et 
515; "512" ;"2- 
516;"512"; "s 
517; "510" ;" 터 
518; "512"; "uj 
519;"512";" 국 
520; "512" ;" 서 
521; "512"; "7 
522; "512" ;" 압 
523; "512" ;" 팬 
524; "512" "인 
526; "512" ;" 주 
527; "512"; "E 
528; "437" ;" 프 
529; "528" ;" 서 
530; "528" ;"H 


더 
z 


wo om 


ix 


유리 캐 서 롤 ( 팬 )" 


믹 캐 서 롤 ( 괜 )' 
롤 ( 팬 ) 의 세트" 


쿠커 " 


A 쿠 커 용 캐 서 롤 " 


캐 서 롤 ( 솔 )" 
y 캐 서 롤 (Titanium casserole)" 
이 팬 스 킬 릿 (Frying pans skillet 


믹 코 팅 된 프라이팬" 


~: 
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531;"528";" 착 탈 식 핸 들 이 du 프라이팬" 
532;"528"; "스튜 WH] (Stewpot)" 
533;"528";" 그 릴 용 프라이팬" 

534; "528" ;" 중 국 냄비" 
535;"528";" 팬 케이크 팬 " 
536;"528";" 전 기 프라이팬" 
537; "528"; "주철 스 킬 렛 " 
538;"528";" 다 기능 프라이팬" 
539;"528"; "티타늄 프라이팬" 


540;"437";" 드 링 크 웨어" 
541;"540";" 와 인 잔 " 
542;"540";" 물 잔 " 
543;"540";" 맥 주 xp" 
544;"540";" 케 그 (Keg)" 
545;"540";" 카 라 프 (Carafe)" 


546;"540";" 디 캔 터 " 

547;"540";" 저 그" 

548; "540" ; " AE(Shot )" 
549;"540";" 샴 페 인 용 와인 잔 " 
550;"540";"B. dlr]/srd-g- 잔 " 

551; "540"; "ZA A/H 4-8 와 인 잔 " 
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asus 샘플 리스트 
1;"0"; " 아 브 하 즈 식 (Abkhaz ) " 


2;"0";" 오 스트리 일 리 아 식 " 


3;"0";" 오 스 트 리 아 식 " 

4;"0";" 아 제 르 바 이 잔 식 (Azerbai jan)" 
5;"0";" 알 바 니 아 식 " 
6;"0";" 알 제 리 식 " 
7;"0";" 아 메 리 카 식 " 
8;"0";" 잉 글 리 시식" 


9;"0* ;"e]gpa]" 


10;"0";" 아 르 헨 티 나 식 " 

11; "0";" 아 르 떼 니 아 식 (Armenian)" 
12; "0";" 바 슈 키 르 식 (Bashkir) " 
13; "0";" 벨 라 루 스 식 (Belarusian) " 
14;"0";" 벨 기 에 식 " 
15; "0";" 불 가 리 아 식 " 
16; "0"; " 보 스 니 아 식 " 


17;"0";" 브 질식 " 


18; "0"; " 헝 가 리 식 " 
19;"0";" 베 네 수 엘 라 식 " 


수 
20 ; "o" : "gg 트 남 식 " 


A 
211"0"" 크 리 스 칙 " 
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22;" 
23;" 
24;" 
25;" 
26;" 
27;" 
28;" 
29;" 
30;" 
3b" 
32;" 
33;" 
34;" 
35;" 
36;" 
37;" 
38;" 
39;" 
40;" 
Ap" 
42;" 


44," 
45;" 
46;" 
47;" 


49;" 
90;" 
513" 
52;" 
53;" 
54;" 
55;" 


43; "0 


48; "0 


0 


"s "조지 왕 조 식 (Georgian) : 


"en " 
IDEL 


mune 스 라 엘 식 " 


> UTA 

";" 인 도 네 시 아 식 " 

";" 요 르 단 식 " 

o] eue b 
"tele" 

";" 아 일 랜 드 식 " 

";" 아 이 슬 란 드 식 " 

m agea 

"en 이 탈 리 아 식 " 

";" 캄 보 디 아 식 " 

" 근 캐 나 다 식 " 

" "7 ZEZAN (Cypriot)" 
";" 중 국시" 

"1 " 콜 롬 비 아 식 " 
"tea 

";" 크 리 올 식 (Cre01e)" 
";" 코 스 타 리 카 식 " 

" "LEH 아 식 " 

"ng 바 논 식 " 
"s"'g]ulerA" 


" : "z 투 아 니 아 식 y 
" : " 마 케 도 니 아 식 " 


"s " 말 레 ㅇ A 아 식 


그 
";" 몰 다 비 아 식 (Mo1davian)" 
";" 몽 고식" 
";" 독 일식 n 
";" 네 덜 란 드 식 " 
"pda 
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88;' 


89;' 


르 웨 이 식 " 

";" 오 세 트 식 (08set ian)" 

"S "3.7 스 탄 식 (Pakistani ) j 
";" 팔 레 이 스 타 인 식 " 


itan 파 나 마 식 


"rA" 


식 
";" 폴 란드 

"루갈 
";" 루 마니 
";" 러 시아 
";" 제 르 비아 
"PANE 
";" 지 리 아 식 
";" 슬 로 바 키 아 식 "; 
namay oja" 
";" 타 이식" 
';" 타 타 르 석 " 
";" 티 베 트 식 " 
";" 튀 니 지 식 " 
";" 터 키 식 " 
";" 투 르 크 멘 식 " 

";" 우 크 라 이 나 식 " 
";" 필 리 핀 식 
";" 포 라 드 식 " 
Eas uc 
";" 크 로 아 티 아 식 " 

";" 톤 테 네 그 로 식 (Montenegr in)" 
";" 체 코 식 " 


":" 침 립 A" 
"inzedbE 4 (Chuvash) " 


" "= 7 (Chukotka)' 


= 168z 


90;" 
9p" 
92;" 
93;" 
94;" 
95;" 
96;" 
97," 
98;" 
99; " 


";" 스 웨 덴 식 " 
y o 
"inem AA i 
";" 스 코 틀 랜 드 식 " 
"inelspeE gd" 
"nen | 스 토 니 아 식 B 
"e" " 

일본식 
"개표 푸드 다이어트" 
"nó d] " 


" : " 카 프 카 스 식 (Caucasian) i 
"n 어 go £g" 
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샘플 기 본 재 료 (6856) 의 샘플 리스트 
1;"0";" 고 기 및 고기 제품" 

2;"1";" 파 스 티 르 마 (Basturma)" 
3;"1";" 지 방 " 
4;"1";" 양 지 머리 요 리 한 것 및 훈 제 한 A (brisket cooked and smoked)" 


5;"1";" £7 (Hare)" 


6;"1";" 레 더 (leather duck)" 
T "In "RA z|" 


8; "1"; "AAR" 


9;"1";" 소 시지 "헌팅 파 티 "(Sausages "Hunting party")" 
10;"1";" 말 고기" 

11;"1";" 뼈 와 골수" 

12; "1" ;" SFAHS (Roe)" 

13; "1" ;"£7z|(Rabbit)" 

14;"1";" 코 기" 

15;"1";" 무 스 17](Moosemeat ) " 


16; "1 ;" AF 317] (Veni son)" 


17:1" " 

17; los zt 

1Q. qnnm Ll" 
8;"1"; "EE 

1 01110 가 I " 
9; D XA 갈비 


20; "1";" 살 라미" 
21;"1";" 소 시지" 
22; "1";" A] & 8g (Cervelat)" 
23; "1"; "소시지" 


241; 97H) 훈제 베이컨" 


25;"1";" 베 이 컨 s! AY (bacon fat-tailed)" 
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26; "1 스터 이크" 
27;"1"; dele] 스테이크" 


28; "1"; "3E A (Farce)" 


29; "1";"eto] 필 렛 " 

30;"1";" 하 몽 " 

31; "1; "ZEA (Choriso (AA 소시지" 
ras 


33;"1";" 소 금 에 절인 돼 지 고 7](Sowbel1y)" 
834;"1";" 사 슴 혀 (066 tongue" 


35; "1 un LAMB)" 


36; "35" ; " o 가슴살" 
37; "35" ; " or 허 릿 살 " 


38;"35";" 양 앞 다 리 (blade lamb)" 
39; "85";" 송 아지 m" 
40; "35"; "양고기 ah" 
41; "85"; "송아지 q 
42;"35";" 양 다리" 
43;"35";" 양 고기 뭉치 사 태 (Heel muscle mutton)" 
44;"35";" 양 부 속 (1300 offal)" 


45; "35"; " 송 아 ㅅ Xt 


46;"35";"* zk(lamb chop)" 
47;"35";" 그 라 카 우 (gras cow)" 
48;"85";" 송 아지 심 장 (veal heart)" 
49; "35";" 양 고환" 

50;"35"," 송 아지 


al 
51; "35";" 송 아지 볼살" 
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52;"835";" 다 진 양고기" 


53;"35";" 다 진 S 


아지 고기" 


54; "35; "송아지 꼬리 " 


55; "35"; "송아지 
56;"35";" 에 그 즈 
57; "1" tace] 『 
58; "57"; " 소 고 7 
59; "57"; "" 


0; "57"; " 소 고 7 ( 


1;"57";" 뼈 에 붙 
62; "57"; " 소 고 7 
3; "57"; " 소 다리 
dito pud 
5;"57";" 그 라 8 
66; "57"; " 소 갈비" 


7;"57";" 소 심장 
8; "57"; "다진 소 
9; "57"; " 소 꼬리 
70;"57";" 소 혀 " 
71;"1";" 돼 지 고 7 
72;"71";" 베이컨" 


73; "71"; "훈제 버 


혀 " 


불 리 시 (6888 bullish)" 


양 지 머 리 (6661 brisket)" 


등심)" 


은 소 고 기 (666[ on the bone)" 


최장 (beef eye muscle)" 


al" 
u 


X (gras beef)" 


" 


고기 " 


" 


74; T1" ;" 5 A 고기" 


75; "a " f "gn" 


76; 71" ;"x]pz 고기 양 지 머 리 " 
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77; "71" "훈제 포크 벨 리 (smoked pork belly)" 
78;"71";" 돼 지 곱 창 (Pork Intestine)" 
79;"71";" 돼 지 다리" 

80; "71"; " 수 태 지 햄 (boar ham)" 
81;"71";" 돼 지 고 기 햄 " 

82; "71";" 돼 지 갈비! 

83;"71";" 돼 지 도 가 니 (knuckle of pork)" 
84; "71"; "지방" 

85;"71";" 돼 지 고 기 ( 톡 살 또는 허 릿 살 )" 
86; "71"; "돼지 A" 

87;"71";" 다 진 돼 지 고기" 

88; "71";" 돼 지 꼬리" 

89; "71";" 돼 지 혀 ' 

90; "0"; "가금류" 

91; "90" ; "7A 9l (garshnep)" 

92; "90";" 칠 면 조 가슴살" 

93;"90";" 닭 가슴살" 

94;"90";" 훈 제 닭 가슴살" 

95; "90";" 오 리 가슴살" 

96;"90";" 거 위 고기" 

97;"90";" 닭 4A (chicken ventricle)" 
98; "90"; "a mHz" 

99; "BO" reed up oe 날개" 

100;"90";" 닭 날개" 

101;"90";" 닭 고기" 
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102;"90";" 훈 제 닭고기" 
3;"90";" 뇌 조 (grouse )" 
4;"90";" 겸 동 오 리 (c00t)" 
5;"90";" 오 리 다리" 
6;"90";" 까 마귀 ui" 
7;"90";" 닭 다리" 

108;"90";" 치 킨 햄 " 
9 
0 
1 
2 
3 


;"90";" 메 추 라기 고 기 (04811)" 

;"90";" 그 라 x|l(gras chicken)" 

;"90";" 닭 내 장 (chicken giblet)" 
ai. 


« "90"; " 뇌 조 " 
스 


;"90";" 닭 심장" 
114; "90" ;" 9 g]" 
115;"90";" 훈 제 오리" 
116;"90";"3d 3t7|(Pheasant) " 
117;"90";" 다 진 닭 

118;"90";" 닭 필 릿 (chicken fillet)" 
119;"90";" 푸 아그라" 

120;"90";" 닭 고기" 
121;"90";" 내 장 을 빼낸 닭 고 기 (0010660 gutted)" 
122;"90"; "오리 Em 

123;"0";" 생 선 및 씨 푸드" 

124; "123" ;" 9l 8| (anchovy)" 

125;"123"; "$3 곤 들 매 기 (@70[10 char)" 


극 
126;"123" ; "8 Sl (mul let)" 


고기" 
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127; "123" "흑해 망 동 이 (Black Sea goby)" 
128;"123";" 재 우 머 리 " 

129;"123";" 버 터 피 시 (Butterf ish)" 

130 "0123" " 가 리 비 (6681100)" 

131;"123";" 도 라 도 (dorado) ” 

132;"1283";" 작 은 농 어 류 의 V17] (ruff)" 
133; "123"; "캐비어" 

134;"128";" 레 드 캐비어" 

135; "123"; " 토 비 코 캐 비 어 (Tobiko caviar)" 
136;"123";" 오 징어" 

137; "123"; "가자미" 

138;"123";" 감 오징어" 

139; "123"; "잉어" 

140;"123";" 작 은 청 어 (sprat)" 

141; "123" ;"2: 6 E (smelt)" 

142; "123" ;" 2] uta" 

143; "123" ;" A] 3-" 

144;"123" ;" SFA]-9-(King shrimp)" 

145; "123"; "샐러드 재우" 

146; "123"; "대하" 

147; "123"; "= (Bream) " 

148; "1283"; "연어" 

149; "123"; "훈제 연어" 

150; "123"; "홍합" 

151i" 123"; "gp a 홍합" 
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152; "123" ; "EF (Pollock)" 

153; "123" "연체 동 볼 (Mol l1usc)" 
154; "123" ;" 씨 푸드" 

155; "123"; "바다 ㆍ 
156; "123"; " 가 자 미 ( 생 선 )" 
157; "123"; "A]%Æ (Crab meat)" 


158; "123" ;" 크 릴 재 우 살 ((1111 meat)" 


159; "123" ;" » 7l (Burbot)" 
160;"128";" 개 구리 다리" 
161;"123" ;"x] 3] (Perch)" 
162;"123";" 랍 스터" 
163;"123"; "시스코" 
164;"128";" 철 갑 상 어 " 


165; "123; "문어" 

166;"123";" 몰 뚜 기 (baby octopus)" 
167;"1283";" 새 우 부 용 (shrimp broth)" 
168;"123";" 광 어 (halibut )" 


169;"123";" 팡 가 시 우 스 (Pangasius)" 

170;"123";" 대 구 간 유 (600 liver oil)" 
171;"123";" 해 덕 (haddock)" 
172;"123";" 가 재 (crayf ish)" 


173;"1283";" 말 린 갑 각 류 (dried crustaceans)" 
174;"123";" 핫 스모크 생 선 (Hot smoked fish)" 
175;"128";" 소 금 에 절인 레드 HA (red fish salted)" 
176;"128";" 황 새 치 (swordf i sh) " 

177; "123"; "|" 
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Ac Vl 169h 
178;"123";" 정 어리" 
179; * 128" ; "청어" 
180;"123";"eio]" 
181;"123";" 훈 제 연어" 
182;"123";" 소 금 에 절인 
183; "123"; "농어" 

184; "123" ;" 화 이 트 피시" 
185;"1283";" 램 프 (ramp)" 
186; "1283"; "고등어" 
187;"123";" 훈 제 고등어 
188;"123" ; "^| & S] A] (sheat f ish)" 
189; "123" ; "2: Eb 3l (sta 
190 "123" ;" loo] (wal 
191;"123";" 말 린 해초" 
192;"123";" 틸 라 피 아 (+ 1 
193; "123" ; "잉어" 
194;"123"; "대구" 
195; "1 
196;"123";" 은 대구" 
197; "123" ; "참치" 
198;"123" ;"E]u] & (turbot) " 
199; "123" ; "장어" 

200; "123" ;" 훈 제 장어" 
201;"123";" 달 팽이" 
202; "123" ;" r^ 
203;"123";"3po]E 피시 


23";" 핫 스모크 대 +(Hot smoked cod)" 


" 


let)" 


eye) " 


lapia)" 
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204;"123";"w]z] 필 렛 " 

205;"123";" 잉 어 의 xix" 

206;"123"; "생선 필 렛 " 

207;"123"; "연어 필 렛 " 

208;"123";" 소 금 에 절인 청어 필 렛 " 
209;"123"; "농어 필 렛 " 

210; "123"; "송어" 

211;"123";" 훈 제 송어" 

212;"123";" 오 징어 먹 물 (Squid Ink)" 
213;"123";" 써 비 컬 슈 림 프 (cervical shrimp)" 
214;"123";" 서 비 컬 ZAX (cervical cancer)" 
215;"123";" 작 은 청 어 (sprat)" 
216;"123" ;" 강 꼬 치 고 기 (6166)" 

217; "0"; "야채" 

218; "217"; "수박" 

219;"217";" 아 티 초 크 (Art ichoke)" 

220 "217"; "가지" 

221;"217" ;"SF(yam) " 

222;"217";"H € € v] AFE (broccoli top)" 
223;"217";"u]E AG (beet top)" 
224;"217";"H e mu" 

225; "217" ;"A-EH3E7ZF(rutabaga) " 

226;"217" ; "7H Z (galangal )" 

227; "217"; "완두콩" 

228; "217"; "완두콩 Ap" 

229;"217"; "완두콩 꼬투리" 
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1)" 


ssels sp 
sauerkr 


nese ca 


] (Roma 


Savoy ca 


iflower 


1)" 


salsify 


Ò 
우 
"파슬리 뿌 리 (parsley root)" 


corn)" 


Ac Ul 169j 

230; "217"; "그린 피 스 (green peas)" 
231:"217" ; "^ (daikon)" 

232; "217"; "멜론" 

233;"217" 1" 9] AP" 

234;"217";" AV" 

235;"217" "추카 d (zucchin 
236;"217" ;"3] ^| feces)" 

237; "217"; "양배추" 

238; "217" ;" 방 울 양 배 추 (Bru 

239; "217" ;" 사 우 어 크 라 우 트 

240; "217"; "중국 FaF (Chi 

241; "217"; "양배추" 

242; "217"; " 로 마 네 스 코 z7]8 

243; "217"; "사보이 양배추 
244;"217";" 콜 리 플 라 워 (cau 

245; "217"; "감자" 

246;"217"; "어린 감 자 (young potato 
247;"217";" e] 9| Ckohlrab 
248;"217"; "아니스 뿌 리 (7001 anise 
249; "217"; " 서 양 우엉 뿌리 

250; "217"; 

251; "217"; "샐리 

252; "217";" 생 옥 수 수 (fresh 
253;"217";" 흰 양 파 (White onion)" 
254;"217";" 펄 보 우 (66811 bow)" 
255; "217"; "양파" 


out)" 
aut)" 


bbage)" 


nesco cabbage)" 


bbage)" 


" 


" 


" 


root)" 


z 뿌 리 (celery root)" 
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256;"217" "붉은 양파" 

257;"217"; "건조 양 파 (dry onion)" 
258;"217";" 작 은 양 파 (small onion)" 
259;"217";" 살 롯 (Shal lot)" 

0;"217" ;"7F^H3FCcassava) " 
61;"217";"u]t 옥 수 수 (0101 corn)" 
2;"217";""]t 피 망 (0101 pepper)" 


63; "217"; " 방 울 토마토" 


; "217" ; " 당근" 


;"217";" 파 스 님 (parsnip)" 
;"217";" 호 박 (squash)" 
68;"217";" 피 망 (bell pepper)" 


9;"217";" 카 엔 페 퍼 (cayenne pepper)" 


2 

2 

2 

2 

264 

265; "217" "오이" 
266 

267 

2 

2 


270; "217" ;" 생 칠리 it (fresh chili pepper)" 
271; "217" ;" 할 라 페 뇨 고 주 (13180600 pepper)" 
272; "217"; "토마토" 
273;"217";" 토 마토 sz (pickled tomato)" 
274; "217"; "체리 토마토" 
275; "217"; "해바라기 Æ (sunflower sprout)" 
276;"217";" 밀 배 아 ( 따 686 germ)" 


277; "0217" " 콩 묘 톡 (soybean seedling)" 


278;"217";"wtoL QF (germinated soybean)" 
279;"217";" 루 바 브 (rhubarb)" 
280;"217" ;" 8] t] ^] (Radi sh) " 

281; "217" 0 무 아 재 비 (0110 radish)" 


— m 
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282;"217" i" «2*1 $- (Turnip)" 


283; "217" " 콩 %2 (beansprout )" 


284; "217" ;" 비 트 ( 


beet)" 


285; "217"; " 아 스 파 라 거 스 (Asparagus )" 


286;"217";" 차 핑 된 토 마 토 (chopped tomato)" 


287;"217";" 고 (Sweet )" 


288; "217" ;" 호 박 ( 


Pumpkin)" 


289;"217";" 그 린 빈 (green bean)" 


290;"217";" 펜 넬 ( 
291;"217" ;"3EeJ( 


Fennel)" 


" 


physalis 


292; "217" ;" EA gu ^] Chorseradish) " 
293;"217" ;""E7]u(zucchini)" 


294;"217" "vH" 
205;"217" "XA 
296;"0";" 과 일" 
297;"296" "살구" 


7e (endive 


298; "296"; "아보카도" 
299; "296" ; "uz 9l (quince) " 


300;"296";" 신 선한 파인애플" 
301;"296";" 오 렌지" 

302; "296"; "바나나" 
303;"296";" 산 사 나 무 열 매 (Hawthorn) " 
304;"296";" 크 랜 베리" 
305;"296";" 포 도" 

306;"296";" 체 리 " 

307;"296";" 말 린 체리" 
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308;"296";" 블 루 베 리 " 

309;"296" ;"7F9l (Garnet)" 

310; "296"; "2 a] 0| 3c sc FE (Grapefruit) " 
311;"296";"nu]" 

312;"296" ;" 블 랙 베리" 

313; "296"; "팔기" 

314; "296" "석류 X] (pomegranate seeds)" 
315;"296";" 카 람 볼 라 (carambola)" 

316; "296"; "키위" 

317;"296";" 딸 기" 
318;"296";" 크 랜 베리" 
319;"296";"ztznul" 

320; "296" ; "1-H E] (gooseber ry) " 
321;"296" ; "xt (kumquat ) " 

322; "296" "라임" 

323; "296"; "레몬" 

324;"296";" 리 치 (Litchi)" 

325;"296";" 산 딸기" 

326; "296"; "망고" 

327;"296";" 만 다 린 (Mandar in)" 
328;"296";" 패 션 프 루 트 (Passionfruit)" 
329;"296";" 미 니 파인애플" 

330; "296"; "J EF d (Nectarine)" 

331; "296" ;" 갈 매 나 무 열 매 (buckthorn)" 
332; "296" "파파야" 

333; "296" "복숭아" 
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334; "29 


"e "nar 
rcu 


m x (Pomelo)" 


335; "296" ;" 마 가목 열 매 (Rowan) " 


336 ; "29 
337 ;"29 


"eng 
Mm 


" ; " 레 


zl el(drain)" 


= 커 런 트 (160 currant)" 


338; "296"; "블랙 커 런 트 (black currant)" 


339; "29 
340; "29 


342; "29 
343; "29 


349; "29 


348; "29 


850:"0"; 
391; "39 
352; "350 
353; "35 
354; "35 
355; "350 
356; "35 
357;"35 
358; "350 
359; "35 


"sg 

, 

" ;" 피 
, 


"가 


" ; " 체 


344; "296" "체리" 


"n.n 
＊ —3 


346 H " 296" H "사과 "n 
347;"296"; "프로즌 베 리 (frozen berry)" 


"enm 
^ 
"Au 
기 án 
"ing 
"" 하 
owg} 
"" 바 
"ung 
"에 
"주 
"ne nc 
Box 


"nup 
, u 


마 린 느 (t amar ind)" 


조 아 (Fei joa)" 


341;"296";" 증 미가 있는 xb93(fruit to taste)" 


" 


zl" 


루 베 리 " 


니퍼 베 리 (juniper berry)" 


349;"296";" 프 레시 베 리 (fresh berry)" 


3 (GROCERY )" 

2 (agar )" 

x z|z7k(adjika)" 
lo] x]' 


deb 55A (vanilla extract)" 


이스 


k 


미 첼 리 라 이 스 (vermicelli rice)" 


그 누 들 (68@ noodle)" 
Tr(algae)" 
루 코 스 " 
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등 록 특 허 10-2286200 


=H 1690 


360; "35 
361;"350 
362;"35 
363; "350 
364; "35 


365;"350";" 콘 =|} (corn muffin)" 


366; "39 
367 ; "350 
368; "39 
369; "350 
370; "39 
371;"350 
372; "350 
373; "39 
374; "350 
375; "39 
376; "350 
377;"39 


378;"350";" 팟 타이 국 수 (080 Thai noodles)" 


379; "35 
380 ; "350 
381;"35 
382;"350 
383; "35 
384 ; "350 


"eNA 
, w 


";" 생 oJ A&E (fresh yeast)" 


"nen 
$? CUR 
"nen 

; 리 


"engl 
(8 


"nen 
; 거 


UE 


"nen 
PAM 


"nen 
’ O 
"en 
E o 
"eNA 
po = 
"enu 
: La 
"enze 
PUB 
"n.n 
, ba. 
"Hr 
, Ò 
"en 
, 


"men 
; Hj 


"en 
, 4r 
"ench 
^ 0 


"nen 
ㆍ Ô 


" ; " o] 
"" 마 


";" 포 피 스 위 트 (poppy sweet)" 
385 H "350" ; "파스타" 


딸기 잼 " 


라 턴 " 


AE 스 모 크 하 우 스 (110410 Smokehouse)" 


미 료 (sweetener )" 


첨 " 
연자" 

g" 

피 튀 르 (conf iture)" 
기 x" 

용 색 소 ({000 dye)" 


브 
aL 


수수 전분" 


가루 " 


An 
수 


밀 국수" 


34 
면 " 


| 루 사 떼 (noodles harusame)" 


요 네 즈 " 
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Ac vl 169p 


386; "35 
387 ; "350 
388; "35 
389; "35 
390 ; "350 
391; "35 
392; "35 
393 ; "35 
394; "35 


395; "350" ; 


396 ; "35 
397 ; "35 
398; "350 
399; "35 
; "3D 


0 

1 

2; "35 

3; "35 
404; "350 

0;"35 

6;"350 

7;"35 
408; "35 


410;"35 


;"350" ; 


409 ; "350 , 


;" 카 넬 로 니 파 스 타 (cannel loni pasta)" 


;" 파 스타 루 마 코 니 (68818 lumakoni)" 


"파스타 페 더 스 (608818 feathers)" 


;" 푸 실리 파 스 타 (fusilli pasta)" 


" : "호박 마 멀 레 이드" 


"anl 


Ze(iujube fruit)" 


"마지 3 (marzipan) " 


]& (mirin)" 


z](muesli)" 
스타" 


Uu sjo]|2-E(peanut paste)" 


드 커리 페 이 스 트 (760 curry paste)" 


Hum 페 이 스 트 (13081100 paste)" 


" S'ROEE sj 9] >E (Tom Yam Paste)" 


리 페 이 스 트 ( 아 111 paste)" 


9 (molasses)" 


El (pectin)" 


네 (Penne) " 


ue 시 럼 (e1derberry syrup)" 


Her 시럽" 


a 비 시 내 브 니 (syrup vishnevny)" 
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Ac vl 169q 


p. 


p. 


420; "35 
421;"35 
422;"35 
423;"35 


426; "350 
427; "35 
428; "39 
429; "35 
430; "39 
431; "39 
432; "350 
433; "350 
434; "39 


111; "35 
112; "35 
113; "350 


[15 ; "35 
t16 ; "35 
[17 ;"35 
[18 ; "35 
119; "35 


124 ; "35 
[256 ; "35 


435; "35 


[14 ; "350" ; 


" 
"카라멜 A 럽 " 


"메이플 시 럼 (maple syrup)" 


"커피 시럽" 


a" 
H 


베리 시럽" 


ui H 
;" 크 랜 베리 A2(cranberry sauce)" 
ge 2 


;" 우 스터 A(worcestershire sauce)" 
;" 석 류 소 스 (pomegranate sauce)" 
"감초 AA" 


;" 페 스 토 (pesto)" 
;" 피 시 소 스 (fish sauce)" 


"피지 소스 남 플 라 (fish sauce nam pla)" 


"타바스코 소 스 (Tabasco sauce)" 
; "더 리 야끼 소스" 
"소스 트 케 말 리 (68406 tkemali)" 


"Ea 소스" 


"스위트 칠리 AA" 
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등 록 특 허 10-2286200 


도 변 26% 

436;"350";" 일 본 호두 소스" 

437;"350";" 스 파 게티" 

438;"350";";" 흰 빵 가 루 (crumbs of white bread)" 
439; "350" ;" 빵 가루" 

440;"350";" 패 스트리 데 코 레 이 션 (pastry decoration)" 
441;"350";" 캔 디 드 (candied)" 

442;"0";" 우 유 제품 및 계란" 

443;"442";" 요 구 르 트 " 

444;"442";" 천 연 Q TEE (natural yoghurt)" 
445; "442" ;"7] s] o] (kefir)" 

446; "442" "마가린" 

447; "442" "버터" 

448;"442";" 녹 인 버터" 

449;"442"; "우유" 

450;"442";" 베 이 크 드 밀 3 (baked milk)" 
451;"442";" 버 터 밀크" 

452; "442"; " 응 유 " 

453; "442"; "크림" 

454;"442";" 사 워 크 림 (sour cream)" 

455; "442" ; 4-78 (whey) " 

456; "442" ; "타네 (Thane )" 

457 ;" 442" ;" 7] E= (curd) " 

458;"442";"7] = H]t] (curd beaded)" 
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등 록 특 허 10-2286200 


=H 169s 


459; "442" ;" 메 추 라기 9F(quail egg)" 


460 ; "442" ; y 계 gr 


461;"0";"uAl" 

462;"461";" 느 타 리 버 섯 (oyster mushroom)" 

463; "461"; "" 

464; "461"; "AH H] A (cep)" 

465; "461"; " 에 노 키 버 섯 (En0ki mushroom)" 

466;"461";" 중 국 말린 HA (Chinese dried mushroom)" 
467; "461"; " 포 토 벨 로버 A (portobello mushroom)" 
468;"461";" 말 린 버섯" 

469;"461";" 표 고 버 섯 (shiitake mushroom)" 
470;"461";" 밀 크 머 쉬 룸 (m1 1kmushroom)" 


471;"461";" 살 구배 


472; "461" " 그 물 버 


pas 


chanterelle)" 


» 


boletus)" 


473;"461" ; "E ]-- A (honey fungus)" 
474;"461";"U-Au]Al(saffron milk cap)" 
475;"461" ; "FB 8] Al (morel )" 

476; "461" ;" 4 BAM (truffle)" 

477," 461" ; "FEA (meadow mushroom)" 
478;"0"" 치 즈 " 


479;"478" "치즈" 

480;"478";" 치 즈 아 디 게 (cheese Adyghe)" 
481;"478"; "브리 

482;"478";" 페 타 치 즈 (1618 cheese)" 


치 즈 (brie cheese)" 
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A vl 169t 


483;"478";" 부 라 타 치 즈 (Burrata cheese)" 
484;"478";" 고 다 치 즈 (Gouda cheese)" 
485; "478" ;" 네 덜 란드 치즈" 


486 ; "478" ; "블루 치즈" 
t 


487; "478"; " 고 르 곤 졸라" 

488;"478";" ;" 그 라나 파 다 노 치 츠 (grana padano cheese)" 
489;"478";" 그 리 에 르 x|-(Gruyere cheese)" 

490;"478";" -";" 도 르 블루 치 즈 (Dor Blue cheese)" 


491;:"478" ; "7E E= (Camembert )" 

492;"478"; "고트 치 즈 (g0at cheese)" 

493;"478";" 치 즈 소시지" 

494; "478"; " 마 스 카 폰 치 즈 (mascarpone cheese)" 
495;"478";" 론 테리 A 치 즈 (Monterey Jack cheese)" 
496;"478";" 모 짤 렐라 치즈" 

497; "478"; "소프트 치즈" 


498 ; "A78" ; "큐트 치 z" 


499; "478"; "J= HA} 치 츠 (parmesan cheese)" 

500; "478" ;" 페 코 리 노 치 즈 (06007100 cheese)" 
501;"478";" 가 공 치 즈 (000068860 cheese)" 

502; "478"; "3] 2 포 세 혼 스 키 ( 아 6686 Poshehonsky) " 


503; "478" ;" 리 코타 치 즈 (7100118 cheese)" 
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Ac Ul 169u 

504; "478"; " 로 크 푸 르 x|-&(Roquefort cheese)" 
505;"478"; "EF 치즈" 

506;"478"; "크림 치즈" 
507;"478";" 슬 루 구 니 (suluguni)" 
508;"478";" 치 즈 7] (cheese curd)" 
509;"478";" 페 타 치 츠 (feta cheese)" 
510;"478";" 필 라 델 피 아 치즈" 

511;"478";" 체 다 치 즈 (cheddar cheese)" 
512;"478";" 에 담 치 즈 (edam cheese)" 
513;"478";" 에 멘탈 x|-(Emmentaler cheese)" 
514;"0";" 견 과 류 및 말린 과일" 
515;"514";" 땅 콩 " 

516;"514";"upa p 열 매 (barberry)" 
517;"514";" 호 두 ( 깐 것)" 

518;"514" ;" d 3E c (raisin)" 

519; "514" "무화과" 

520; "514" ; " 밤 " 

521;"514";" 말 린 크 랜 베리" 
522;"514" ; "zt zr ul" 

523;"514" "말린 살구" 

524;"514";" 개 암 나무 열 매 ( 헤 이 즐 닛 )(Filbert (hazelnut))" 
525;"514";" 아 몬드" 
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추 야자 열 매 (Dates)" 
= 


타 치 오 열 매 (pistachio)" 


o] Z9 (hazelnut ) " 


E] 오 렌 지 (Water orange)" 
Ja 워터" 


E] 핑 크 (\816" pink)" 


FBEXF(GABA-t ea) " 


비 스 쿠 스 (Hibiscus )" 


바 스 (kvass)" 


레드 크 바 스 (bread kvass)" 


도 변 169v 

526; "514" ;" 견 
pari "514"; "3+ 
528; "514"; "7 
529; "514"; "8 
530;"514";" 해 
531;"514";" 호 
532; "514" ;" 말 
533; "514" ;" 대 
584; "514" ;" 피 
585; "514"; "5 
536; "514"; "uk 
537; "0"; "85 
538; "537" ;" 물 
539;"537";" 워 6 
540; "537" ;" ㅁ 
541; "537" ;" 워 
542: "587" "2 
543; "537" ;" 하 
544; "537" ;" 크 
545; "537" ;" 브 
546; "537" ;"-; 
547; "537" ;" 쿠 
548; "537" ;" 레 
549; "537" ;" 마 
550; "587" ;" 주 
551;"537";" 탄 


"a a]Y 
콜리 


딩 (Kuding)" 
모 네 이드" 
터 차" 


JU 


A} ag" 
리거 uU 
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Ac vl 169y 


552;"537";" 비 터 B 


랜 디 (Bitter Brandy)" 


553;"537" ;" 5-0] H.2-3F(Rooibos)" 


554;"537";"xLole E 주스" 
555;"537";"Q dl FA" 


556; "5387"; "H 3] 주 스 (61700 juice)" 


557; "587"; XX 주스 


] 


558; "537" ;"x| z] 


| 
Jj 
b 


559; "537"; "석류 TAN 


J 


570; "537"; "Æ 7}0 


560;"537";"€b7] 주스" 
561;"537";" 크 랜 베리 주스" 

OPP a] 추스" 
563;"537";"upS] 주스" 

564;"537";"uby 주스" 

565;"537";" 탄 제 린 주 스 (tangerine juice)" 
566; "5837"; "복숭아 주 스 (peach juice)" 
567;"537";" 커 런트 주 스 (currant juice)" 
568; "537" ;" 토 마토 주스" 

569; "537"; "사과 주스" 


E(sprite)" 


571;"537" ;" EH (tonic)" 


572; "537" "화이트 


터 (168 white)" 


573;"537";"t] 엘 로 우 (168 yellow)" 


574; "537" ;" 그 런 티 
575; "537" "레드 티 
576; "537"; " 보 이 차 ( 


green tea)" 


red tea)" 


Puer tea)" 
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10-2286200 


등 록 특 허 10-2286200 


도 면 169x 


577;"5837";" 만 다 린 에 담긴 보 이 차 (Per tea in Mandarin)" 
578;"537";" 우 롱 차 (0010ng tea)" 

579; "537" " 홍 차 (61806 tea)" 

580; "537" "에스프레소" 

581" 수유" 
582; "581" ;"WF(Balm)" 
583;"581";"u]E] (Bitter)" 
584;"581";"H gl t] (brandy) " 
585;"581" ;"H] 9 (bourbon) " 


586; "581" "베르 FE (vermouth) " 
587; "581 n" ; " 와인 "n 
588;"581";" 화 이 트 와인" 


회 
589;"581";" 스 파 클 링 와 인 (sparkling wine)" 
590;"581";" 레 드 와인" 
591;"581";" 드 라이 레드 와 인 (dry red wine)" 
592;"581";" 와 인 상 그 리 아 (wine sangria)" 
593;"581";" 위 스키" 
594; "581"; "보드카" 
595; "581" ; "아니스 보드카" 
596; "581"; " 그 라 파 (grappa) " 
597 ; "581" ; "xl (gin)" 
598;"581";" -"; "아이리시 크림 리 큐 어 (Irish cream liqueur)" 
599;"581";" 칼 바 도 스 (Calvados )" 
600; "581" ;" 카 샤 짜 (08008608)" 
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1; 
02; 
3; 
04; 


6; 
07; 


25 [op] [ep] 25 er] 25 er] 25 [o»] [ep] c C c c c c c c c 
i i 1 i i i i 1 i ji 
[mol 


622; 


"581 
"581" ; 
"581 
"581 
5; "581"; 
"581 
"581 
; "581 
;"581 
; "581" 
0581 
;"581 
; "581 
; "581 
; "581" 
0581 
;"581 
; "581 
; "581 
; "581 
0581 


"e 
"e 
"e 


"커피 리 큐어" 


" 


"e 


PEE Uu Martini)" 


"e 


"포트 와 인 (6071)" 


;" 사 과 주 (cider)" 


" 


"Aul herry)" 


" 


"xul 


o]" 


; "초콜릿 u] 


o]" 


;" 마 데 이 라 (Madeira)" 
;" 마 르 살 락 (Marsala)" 


"맥주" 


"체리 맥주" 


;" 럼 주 (r0)" 


mt ig 
JE 


럼 주 ( 
"사케 (Sake) 


;" 삼 부 카 (san 


:" 데 킬 라 (160 


PONTIA Q3. (Brut ))" 


"e 
, 


o]E 럼 주 (bite rum)" 


black rum" 


" 


buca)" 


uila)" 


"ay 7 (schnapps) " 


"or; "IA 및 허브" 


23;"622";" 바 질 (basil )" 
624;"622"; "바질 레 드 (basil red)" 


25;"622"; "부케 가 르 니 (bouquet garni)" 
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Ac Ul 169z 
26;"622";"9 d|7 x (oregano)" 
27;"622"; "푸른 AM reens)" 
28;"622";"4w 허 브 (07160 herb)" 
29;"622";"-;" 칭 경 채 (cabbage pak choi)" 
30;"622" ;"*| S (chervil)" 
31;"622";" 고 수 의 9l(cilantro)" 
32;"622";" 옥 살 리 스 (0xalis)" 
33;"622";" 귀 리 E] (oat root)" 
34; "622" ;" Al F (fresh coriander)" 
35; "622" ;" 4| 7| x (nettle)" 
36;"622" ;"zrd o] (Watercress)" 
37;"622" "xul e](watercress)" 
38622" "장미 꽃 잎 (0086 petal)" 
39;"622" ; "dli: 82 (lemongrass) " 
40;"622";" 죽 엽 (bamboo leaf)" 
41;"622";" 바 나 나 잎 (banana leaf)" 
42;"622";" 포 도 나 무 Sl(grape leaf)" 
43;"622";" 포 도 나 무 잎 ( 염 장 )(G6rape leaf(salty))" 
44;"622";" 카 프리 라임 9l(kaffir lime leaf)" 
45;"622";" 라 임 Sl(lime leaf)" 
46;"622";" 민 들 레 9l(dandelion leaf)" 
47;"622";" 골 파 (green onion)" 
48;"622";"—;"u]z(Leek)" 
49; "622" ;"uEA] 3 (mar joram)" 
50;"622" ; "tul (chard) " 
51;"622";"8lu] ^| melissa)" 
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등 록 특허 


10-2286200 


A vl 1692a 


652; "622" "레몬 밤 (1emon balm)" 
653;"622" ; "Q0 € Mint)" 

654;"622" ;" 9. zl 7Fs- Coregano) " 
655;"622" "HE g](parsley)" 

656; "622"; "말린 파 슬 리 (07160 parsley)" 
657;"622";" 플 랜 테 인 (plantain)" 


658; "622" ;" 월 우 드 (\0100000)" 


[o] 
659;"622";" 다 진 캐 모 마 일 (chopped camomile)" 
660; "622"; " 아 루 굴 라 (arugula)" 


661;"622";" 얼 음 양 상 추 (iceberg lettuce)" 


662;"622";" 그 린 샐 러 드 (green salad)" 
663 ： LU 622" : " 콘 샐 러 E" 
664 ; "622" ; "양상 


665;"622";" 잎 양 상 추 (leaf lettuce)" 


(lettuce)" 


개 


666; "622"; "샐러드 미 즈 노 (63130 Mizuno)" 
667; "622"; ":" 오 크리프 래 티 스 (0akleaf lettuce)" 
668;"622";" RA 치커리 샐 러 드 (730100110 salad) 


69;"622"; "배추 %47 (romaine lettuce)" 
670; "622";" 샐 러드 프 리 스 (salad Friess)" 
71; "622"; "샐러드 믹 스 (salad mix)" 


672;"622";" 셀 러리 (celery)" 


674;"622" ; "이탈리안 허브" 
675;"622";" 스 가 이 시 8]B(spicy herb)" 


" 


73622" " 레 몬 (1.6000) 그 라 스 ( 레 몬 (16000) 그 라스)" 
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Ac VI 169zb 
176;"622" ;" (di 11)" 

677;"622";" 민 들 레 X(dandelion flower)" 
7B; "622" ;"Z(flower)" 

79;"622";" 라 벤더 X (lavender flower)" 

680;"622";" 치 커 리 (chicory)" 
81;"622";" 타 임 (thyme )" 

82;"622" ;" 3l 4 (Ramson) " 

683;"622";" 샤 프 란 (saf f ron)" 
84;"622";" 로 즈 힙 (rosehip)" 

685;"622";" 차 이 브 (chive)" 

686; "622"; "시금치 (spinach) " 
87;"622";" 소 럼 (sorrel)" 

688; "622"; " 타 라 근 (tarragon) " 
89;"0";" 곡 류 , 콩류 및 곡 분 류 (Cereals legumes and flours)" 
90; "689" ;"3FZ(bean)" 

691; "689" ;" 녹 누 (mung bean)" 

92;"689"; "벌거 (bulgur )" 

693; "689" ;" 8 3. Uu] (puf fed rice)" 

694; "689" ;" 벅 횟 14 (buckwheat green)" 
95; "689"; "7H s- e-(Qui noa) " 

696; "689" ; "메밀 (buckwheat ) " 

697;"689";"i£ 323 (corn grits)" 

698; "689" ;" A] Æ E] d (semolina)" 

699; "689"; "7 ul] (oat )" 


700;"689";" 통 보 리 (pearl barley)" 
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AX ul 169zc 


15689" 5 
2;"689"; 
03 ; "689" ; 
4;"689" ; 
5;"689"; 
6;"689"; 
07;"689" ; 
8;"689"; 


9;"689"; 
10; "689" ; 
11; "689" ; 
12; "689"; 
13; "689"; 
4;"689" ; 
5; "689"; 
16 ; "689" ; 
17; "689"; 


18; " 89" : 
9; "689" 2 


7 
7 
7 
7 
7 
7 
7 
7 
7 
7 
7 
7 
7 
7 
7 
7 
7 
7 
7 


720; "689" ; 
721; "689" ; 


722; "689" ; 
wheat ))" 

123;" 689" ; 

1241" 689" ; 

125;" 689" ; 


"시리얼 Sl(cereal wheat)" 
"32-5 27: (couscous) " 
"8 (flour)" 


" 메 밀 가 루 (buckwheat flour)" 


" 밤 가 루 (chestnut flour)" 
" 옥 수 수 가 루 (corn flour)" 


"oL x 가루 " 


E 
o 


경 아 리 콩 가 루 (Chickpea flour)" 


" 귀 리 가 루 (0at flour)" 


" 밀 가 루 (beat flour)" 
"$ul7Ht*(rye flour)" 
" 쌍 가 


F(rice flour)" 
" 병 아 리 콩 (chickpea) " 


7] & bran)" 
FF (millet)" 
E: 


Figure)" 


ukek(Figure baya)" 


" 바 스 마 티 Sbe]2-(basmati rice)" 
"현미 (brown rice)" 
"야생 쌀 (0110 rice)" 


"라운드 그레인 라 이 스 (Round grain rice)" 


" 제 몰 라 ( 듀 럼 밀로 만들어진 7H) semola(flour made from 


"(Bean)" 
"하얀 (white bean)" 


"3XW(red bean)" 
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726 ; "689" ; "1 
727; "689"; "A 
728;"689" "7 
729; "689"; " @ 
730; "689" ;" 보 
731; "0"; "양념 
7832; "731"; " 팔 
133; 731" ; "H 
734," 731" " 바 
735; Tar 
736; "731"; "B 
737; "731"; "8} 
738; "731" ;" 9; 
739; 731" ; "%4 
740; "731" ;"7 
741; "731"; " 카 
742; "731"; "9 
743; "731" ;" 머 
744; "731"; " 스 
745; 731" ;" 올 
746; "731"; "그 
747; "731" "A 
748;" 731" ;" 4 
749; "731" ;" 커 
T90; 731" ; "7 
751; " 731" ;" 7j 


[c 


리 


리 
널리 


HB] (wasabi )" 


ue] = (buckwheat flake)" 
얼 그 레 인 (660681 grain)" 
플 레 이 크 (03 flake)" 
콩 (160111)" 


" 


및 시 즈 닝 류 (Spices and Seasonings)" 


(star anise)" 


(white pepper)" 

xa Ganillin" 

Vanilla)" 

| 에 세 스 (vanilla essence)" 


우 더 (18301113 powder)" 


p)" 


>, 
~ 
Q 
to 
~ 
c 
o 


마 살 라 (8aram masala)" 


이 션 (Carnation)" 


정 향 (cloves minced 


E AHE (sweet mustard)" 


파이스 콩 (allspice pea)" 


인 4AE (grain mustard)" 


(Cumin)" 


We Z (ground ginger)" 


x| (caper )" 


다 론 (cardamom) " 


(curry)" 
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z- 


Ze ro. 


(coriander)" 


Hz (cinnamon) " 


AAA (coffee essence)" 


| 믹 a4 (balsamic cream)" 


(sesame)" 


-(turmeric)" 


수 9l(bay leaf)" 


x|3](lemon pepper)" 


H] (poppy seed)" 


A vl 169ze 
752;"731";" 고 
753; "781"; "고 
754;"731";"^ 
755; "731" ;" 커 
756;"731";" 발 
757;"731";" 참 
758;"731";" 강 
759;"731";" 월 겨 
760;"731";" 레 
761;"731";" 양 
762;"731";"& 
763;"731" ;" 올 리브 
764;"731";"0 
765;"731";" 엔 
766;"731";" 땅 
767; "731" ;" 머 


에 


드 라 이 (01176 dry)" 


| 보 카도 99!(avocado oil)" 


H) H E] (anchovy butter)" 
7) (peanut oil)" 


터 드 99l(mustard oil)" 


768 ; "731" " 프 라 ㅇ 용 기름" 


= 오 일 (6660160 oil)" 


A|-r-(grapeseed oil)" 


라 유 (canola oil)" 
수 유 (6070 oil)" 
름 (sesame oil)" 


인 유 (1106660 oil)" 


769; "731" ;" A 
770;"731";" 포 
mera 
Tarara 
aaa 
774; "731" ;"e] 
75; 34" 18 
776;" 731"; "ug 


TTT; "T31"; "5l 


브 유 (61176 oil)" 


버터" 


[ 라 기 씨 기 름 (sunf lower oil)" 


Zì (ground coriander)" 
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도 변 76927 

TI8;" 731" "A 호 일 (1690 oil)" 

719; "731" "식물성 7|& (vegetable oil)" 

780;" 731" ;"73 A| fr (oil refined)" 
781;"731";" 오 일 씨드 베 어 렁 (011 seed-bearing)" 
782; 731" ;"Ul^r- fr soybean oil)" 
783;"731";" 트 러플 9 Sl(truffle oil)" 
784;"731";"9. 9) 펌 프 킨 (011 pumpkin)" 
785;"731";" 아 몬드 해 머 (3100008 hammers)" 
786;"731";"( 일 본식) 된 장 (0180 paste)" 
787;"731";" 바 다 ?? Ax (sea ??salt)" 

788; 731" i" viu] -1(nutmeg) " 
789;"731" ;" E v] B (olive)" 

790;"731";" 리 구 리 아 올 리 브 (Ligurian olive)" 
791;"731";"u]|-?- 고 추 (hot red pepper)" 
792;"731";" 327 (hot pepper)" 

793; 731" ;" € x. 3 ( fenugreek)" 

794; "731" ;"3}= e] 7H paprika)" 

795;"731";" 레 몬 그라스 페 이 스 트 (1emongrass paste)" 
796;"731";" 페 퍼 론 치니 (peperoncini )" 
797;"731";" 페 퍼 핑크 폴카 (pepper pink polka dot)" 
798; "731" ;" 3 e] Cchi 1i)" 

799;"731";" 말 린 칠리 페 퍼 (Dried chili pepper)" 
800;"731";" 머 스터드 파 우 더 (mustard powder)" 
801; "731"; " 시 즈 닝 Al] (seasoning fish)" 

802; "731" "베이킹 파 우 더 (baking powder)" 
803;"731";" 로 즈 메 리 (rosemary)" 
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AE TH 169zg 

804; "731"; " 홍 후 추 W2 Z (pink ground pepper)" 
805; "731"; "슈가" 

806; "731"; "바닐라 슈 가 (vanilla sugar)" 
807;"731";" 브 라운 슈 가 (brown sugar)" 

808; "731"; "슈가 무 스 코 바 도 (64881 muscovado)" 
809; "731" " 사 탕 수 수 (84881 cane)" 

810;"731"; "분말 슈 가 (00006160 sugar)" 
811;"731";"u]2 € z]-2& A|(nasturtium seed)" 
812;"731";" 니 젤라 씨 (Nigella seed)" 

813; "731" " 펜 넬 씨 (fennel seed)" 
814;"731";";"9b 믹스 " 타 코 "(60106 mix "taco")" 
815; "731" "소다" 

816;"731";" 생 강 즘 (61086 juice squeezed)" 
817; "731" "레몬 주스" 

818; "731" "소금" 

819; "731" ; "e 4E S (citrate)" 
820;" 731" ;"XX- ZZ (grape sauce)" 

821; "731" "소스 나 샤 랍 (68406 narsharab) " 
822; 731" ;" ^r 소 스 (ponzu sauce)" 

823; "731"; "소이 소 스 (609 sauce)" 

824; "731" "토마토 소스" 

825; "731" "칠리 소스" 

826 ; "731" ; "양념류" 

827; "731" ;" 슈 막 (sumac)" 
828;"731";" 타 임 (thyme)" 
829;"731";" 커 민 (cumin)" 
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830; "731"; "지중해 $]H. (Mediterranean herb)" 
831; "731"; "프랑스 $]H (French herb)" 


832; "73] " ; "식초" 
"H 


833; "731"; "%A}3) Až (balsamic vinegar)" 


834; "731" "와인 식 초 (Wine vinegar)" 


835;"731";"€)o]& 와인 Až (white wine vinegar)" 


836; "731" ; "레드 와인 식 초 (red wine vinegar)" 


837;"731";" 체 리 식 초 (cherry vinegar)" 
838;"731";" 라 즈 베 리 식 초 (raspberry vinega 
839;"731";" 쌀 식 초 (rice vinegar)" 
840; "731"; "애플 사이다 식 초 (apple cider vinegar)" 
841;"731";-";" X 수 넬 리 (hops suneli)" 

842; "731"; " 세 이 버 리 (Savory) " 

43; "731"; "3 E 4 (chutney)" 

44;" 731" ;"3 & $F (black pepper)" 


8 

8 Es 

845; "731" "블랙 페퍼 3] (black pepper pea)" 
8 

8 


46; 731" " 건 마 늘 (074 garlic)" 
47 ; "73] " : "aj o] 지 8886)" 
848; "0"; "즉석 제품류 (PREPARED PRODUCT)" 


849; "848" "파인애플 통 조 림 (canned pineapple)" 


850;"848";" 아 티 초크 통 조 림 (canned artichoke)" 
851;"848";" 양 념 에 재운 ere] x zt (Marinated artichoke)" 
852;"848";" 바 게 트 (baguette)" 

853;"848";" 빵 한 덩 이 (1081)" 

854;"848"; "초콜릿 바 (Bar of chocolate)" 


콜 
855; "848"; "1] gl (meringue)" 
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Aul 169zi 


856; "848"; " 비 스 킷 (biscuit )" 
857;"848"; "통조림 "X (beans canned)" 
858; "848" ; "(bun)" 
859;"848";"338] 7]-&- "(bun for hamburger)" 
860;"848" ; "558 (broth)" 
861; "848" "소고기 부 용 (beef broth)" 
862;"848" "닭고기 58 (chicken broth)" 
863;"848" "생선 부 용 (fish broth)" 
864 ; "848"; "74" 
865; "848" "살구 잼 (Apricot jam)" 

866; "848" ;" 링 곤 베리 €(lingonberry jam)" 
867; "848"; "체리 A" 
868; "848" ;" 블 랙 
869;"848";" 라 즈 베 리 잼 (raspberry jam)" 
870; "848"; " 블 루 베리 잼 (blueberry jam)" 
871;"848";" 웨 이 퍼 (Wafer )" 

872;"848";" 체 리 통 조 림 (canned cherry)" 
873;"848";" 글 레 이 즈 (G1aze)" 

874;"848";" 디 종 머 스 터 드 (Di jon mustard)" 
875;"848";" 크 루 톤 (crouton)" 


876; "848"; " 양 념 에 재운 HA (marinated mushroom)" 


커런트 «(black currant jam)" 


877;"848";" 데 미 글라스 애 플 (Demiglas apple)" 
878;"848";" 이 스 트 (yeast )" 

879;"848" ;" lg] (Telly)" 

880; "848" ; "rt (leaven)" 


881;"848" "마시 9l € (marshmallow)" 


- 452 - 


등 록 특 허 10-2286200 


A Ul 169zj 


882;"848";"O 7l 토마토 (crushed tomato in juice)" 
883;"848" "생강 s] z (pickled ginger)" 
884 ; "n 848" : n" 코코아" 


885; "848"; " 양 념 에 재운 선 인 장 (marinated cactus)" 
886; "848"; " 케 이 퍼 JẸ (Pickled caper)" 
887;"848";" 사 워 캐 비 지 (sour cabbage)" 
888;"848";" 바 다 ?? AJY (sea ??kale)" 

889; "848"; "김치" 
890;"848";" 웨 이 퍼 z]e]zi(wafer cake)" 
891;"848";" 오 이 xjz (gherkin)" 
892;"848";" 천 연 커 피 (natural coffee)" 


893;"848"; "인스턴트 AH (instant coffee)" 


894;"848" ; "zi V] 7] (cracker) " 


895;"848"; "초콜릿 크 림 (Chocolate Crumb)" 


896 ; "848"; " 크 로 아 상 (croi1ssant)" 
897;"848";" 부 용 3-H (bouillon cube)" 
898; "848"; "옥수수 통 조 림 (canned corn)" 
899; "848"; " 양 념 이 

900; "848" ;" S] EL (pita)" 
901;"848" "랜스 
902;"848";"Q 

903; "848"; "al 3 ( Let cho)" 
9 

9 


재운 LFT (marinated corn)" 


3l(lanspik)" 


4 ; "848"; " 라 자 나 ^]E(lasagna sheet)" 
05; "848"; "연어 통 조 
Mx 


조 림 (canned salmon)" 
9 6 ; "848" ; "양과 피클 


(pickled onion)" 
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907; "848" ;" 만 다린 SzH (canned mandarin)" 
908; "848"; "마시멜로" 

909;"848";"s]o]|zt uU 오 일 (hazelnut oil)" 
910;"848";" 스 위트 커 드 (6066 curd)" 
911;"848"; "요구르트" 

912; "848" ;" xm" 

913;"848"; "벌집 안의 꿀 (honey in the comb)" 
914;"848"; "믹스 ZIA Mix ginger)" 

915; "848" ;" (condensed milk)" 
916;"848";" 끔 인 연 유 (condensed milk boiled)" 
917;"848"; "분유" 

918;"848";" 당 근 피 를 (pickled carrot)" 

919; "848"; "아이스크림" 

920; "848" ; "바닐라 아이스크림" 

921;"848"; "초콜릿 아이스크림" 

922;"848";" 오 이 염 장 (salted cucumber)" 
923;"848";" 오 이 JÆ (pickled cucumber)" 
924;"848";" 오 이 피 를 (pickled cucumber)" 
925; "848" ;" 피 칸 (pecan)" 

926;"848";" 비 트 Æ- (beet broth)" 
927;"848";" 콘 스 턱 (6070 stick)" 

928;"848";" 브 레드 스 턱 (bread stick)" 
929;"848";" 토 마토 Hlo] E (tomato paste)" 
930;"848";" 파 스타 A «(Pasta Chocolate)" 
931;"848";" 파 테 (pate) " 
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(frozen dumpling)" 


(hot pepper pickled)" 


oL Xx (canned peach)" 


사 보 이 아 르 디 (0006168 Savoiardi)" 


3v 16921 
932;"848" "de 덤 플 
933;"848";"i35 피클 
934 ; "848" ;" 복 승 
935 ; "848" ; "쿠키" 
936; "848" ; "비스킷" 
937; "848" ; "37 
938; "84 
939; 848" ;" 3] e (pita)" 
940; "84 


941;"84 
942;"84 
943;"84 
944; "84 
945;"84 
946;"84 
947 ; "84 
948; "84 
949; "84 
950 ; "84 
951;"84 
952; "84 
953; "84 
954 ; "84 
955 ; "84 


956;"848";"z:::519] 크 림 (cream of coconut)" 


957 ; "84 


g" "팝콘 
8"; "프로 
g" "생강 
g" "uA 
g" "토마 
g" SAL 
g" "피클 
g" "=( 

g" "HE 
8" ;" 되 지 
8" ; "슈가 
8"; "거품 


E 퓨 레 (tomato 


} 쿠키 (gingerbread 


8";" 망 고 퓨 리 (mango puree 


pickle c 


Pickled 


고기 욕 푸 (001 


시럽 


크럼 


sugar sy 


apple puree 


8";"xmAUP 7l(chocolate cookie)" 
8";"u |l (supplements)" 
8"; "토마토 (tomato in juice)" 


8";" 토 마토 #24 (caned tomato)" 


osciutto)" 


" 


" 


1o] E (mashed potato)" 


puree)" 


" 


ucumber ) " 


beet)" 


jerky)" 


up) " 


whipped cream)" 


i8" " 맥 아 (0811)" 
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958; "848" ; 
959; "848" ; 
960 ; "848" ; 
961;"848" 
962; "848" 
963; "848" ; 
964 ; "848" ; 
965; "848" 
966 ; "848" 
967 ; "848" 
968 ; "848" 
969; "848" 
970 ; "848" 
971 ; "848" 
972; "848" 
973; "848" 
974 ; "848" 
975; "848" 
976; "848" 
977 ; "848" 
978; "848" ; 
979; "848" ; 
980 ; "848" 
981 ; "848" ; 
982; "848" 
983; "848" 


" 소 르 베 (sorbet )" 


"소스 베 어 네 이 즈 ( 


등 록 특허 


"바베큐 소 스 (barbecue sauce)" 


sauce bearnez)" 


: "wl AL 소스 (bechamel ) 4 


;" 우 스터 소 스 (Worcestershire sauce)" 


"소스 데 미 글 라 스 ( 
"nn 

PEL 신 
;" 살 사 (salsa)" 


"스위트 소 스 (6066 


sauce Demiglas)" 


^| 소 스 (sweet and sour sauce)" 


t sauce)" 


;" 초 콜 릿 소 스 (chocolate sauce)" 


A 
AA (berry 


"카라멜 칩 (carame 


sauce)" 


리 
"아스파라거스 간 장 (asparagus soya)" 


chip)" 


Sog) 크 래 커 (crushed cracker)" 


;" 작 은 파 이 (137116 


"EJS d (tahini)" 


:" 라 자 냐 용 파 스 타 ( 


ju 


pasta for lasagna)" 


;" 가 비 올 리용 XX (dough for ravioli)" 


;" 쇼 트 브 레드 hoe ( 


" 페 이 스 트 리 도 우 ( 
"퍼프 페 이 스 트 리 ( 


"도우 드 라 이 (do0ug 


| =$ (pizza dough)" 
T 


dough)" 
ugh kataifi)" 
shortbread dough)" 


pastry dough)" 


puff pastry)" 


h dry)" 
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984;"848";" 필 로 페 이 스 트 리 ({110 pastry)" 


985; "848";" 말 린 토마토" 


986;"848" ;" t & EJek(Tortilla)" 


987;"848" "EAE (toast)" 


988; "848" ; "FF (tofu)" 


989;"848";"3F*] e|fr(tuna fish oil)" 
990;"848";" 자 신의 ene] 담긴 


juice)" 


991; "848" ; " ELS] 4 (Tahini)" 


통 조 링 (tina canned 


992; "848"; "라이스 >43 (Rice Stuffing)" 


993;"848";" 콩 통 조 림 (Canned beans)" 
994;"848";" 하 얀 (white bread)" 
995;"848"; "토스트 빵 (toast bread)" 


996;"848"; "호밀 A"(rye bread)" 


997;"848";" 스 위트 브 레 드 (sweet bread)" 


998; "848" ;" E"(black bread)" 


999 ; "948" : "호밀 식 빵 


1;"848";" 처 배 터 (ciabatta)" 


1004; "848";" Æ (corn chip)" 


5;"848";" 양 념 에 재운 버섯" 


6; "848"; "초콜릿 
1 07; "848"; "초콜릿" 
E 


1008;"848";"3je]E 초 


=H 169z0 


10;"848";" 밀 크 초콜릿" 


12;"50";" 송 아지 필 렛 " 


13; "57";" 소 고기 필 렛 " 
P 


15;"296;" 레 본" 
16;"217;" 당 근 " 


17;"217;" 토 마토" 


1000;"848";" 콘 플 레 이 크 (007 ㅁ flake)" 


2;"848";"t] 어 웨 이 (168 Away)" 
1003;"848";" 포 테 이 토 칩 (001810 chip)" 


11;"848";" 다 크 초 콜 릿 (dark chocolate)" 


콘 볼 (chocolate corn ball)" 


코 
[4 
9;"848";"u]E] XU (bitter chocolate)" 


14;"848;" 308g 소 스 " 브 라이트 우 동 (Bright udon)"" 
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도 변 2202 
테이블 0: 요리법 및 요 리 의 타입 
묘 리 범의 Eg 
1 아 브 하 즈 식 요리법 
2 오 스 트 레 일 리 아 식 요리법 
3 오 스 트 리 아 식 요리법 
4 아 제 르 바 이 잔 식 요리법 
5 말 바 니 아 식 요리법 
6 알 제 리 식 요리법 
7 아 메 리 카 식 요리법 
8 임 글 리 시 식 요리법 
9 아 랍 식 요리법 
10 아 르 헨 티 나 식 요리법 
11 아 르 메 니 아 식 요리법 
12 바 슈 키 르 식 요리법 
13 벨 라 루 스 식 요리법 
14 벨 기 에 식 요리법 
15 불 가 리 아 식 요리법 
16 보 스 니 아 식 요리법 
17 브 라 질 식 요리법 
18 험 가 리 식 요리법 
19 베 네 수 엘 라 식 요리법 
20 베 트 남 식 요리법 
21 그 리 스 식 요리법 
22 조지 ZZA (Georgian cuisine) 
23 덴 마 크 식 요리법 
24 뮤 대 식 요리법 
25 이 스 라 엘 식 요리법 
26 인도식 요리법 
27 인 도 네 시 아 식 요리법 
28 요 르 단 식 요리법 
29 이 라 크 식 요리법 
30 이 란 식 요리법 
31 아 일 랜 드 식 요리법 
32 아 이 슬 란 드 식 요리법 
33 스 페 인 식 요리법 
34 이 탈 리 아 식 요리법 
35 캄 보 디 아 식 요리법 
36 AUCA 요리법 
37 키 프 로 스 식 요 리 법 (6ypr iot cuisine) 
38 중국식 요리법 
39 콜 롬 비 아 식 요리법 
40 한국식 요리법 
41 크 리 올 식 요리법 (Creole cuisine) 
42 코 스 타 리 카 식 요리법 
43 라 트 비 아 식 요리법 
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Ax uH 170b 
44 레 바 논 식 요리법 
45 리 비 아 식 요리법 
46 리 투 아 니 아 식 요리법 
47 마 케 도 니 아 식 요리법 
48 말 레 이 시 아 식 요리법 
49 모 로 코 식 요리법 
50 멕 시 코 식 요리법 
51 몰 다 비 아 식 요리법 
52 몽 고 식 요리법 
53 sga 요리법 
54 네 델 란 드 식 요리법 
55 뉴 질 란 드 식 요리법 
56 노 르 웨 이 식 요리법 
57 오 세 트 식 요리법 
58 파 키 스 탄 식 요리법 
59 팔 레 스 타 인 식 요리법 
60 파 나 마 식 요리법 
61 페 루 식 요리법 
62 폴 란 드 식 요리법 
63 포 르 투 갈 식 요리법 
64 루 마 니 아 식 요리법 
65 러 시 아 식 요리법 
66 세 르 비 아 식 요리법 
67 싱 가 포 르 식 요리법 
68 시 리 아 식 요리법 
69 슬 로 바 키 아 식 요리법 
70 슬 로 베 니 아 식 요리법 
71 타 이 식 요리법 
72 타 타 르 식 요리법 
73 티 베 트 식 요리법 
74 튀 니 지 식 요리법 
75 터 키 식 요리법 
76 투 르 크 멘 식 요리법 
77 무 크 라 이 나 식 요리법 
78 필 리 핀 식 요리법 
79 핀 란 드 식 요리법 
80 프 람 스 식 요리법 
81 크 로 아 티 아 식 요리법 
82 몬 테 네 그 로 식 요리법 
83 체 코 식 요리법 
84 철 레 식 요리법 
85 추 바 슈 식 요리법 (Chuvash cuisine) 
86 추 코 트 카 식 요리법 (Chukotka cuisine) 
87 스 웨 덴 식 요리법 
88 스 위 스 식 요리법 
89 스 코 틀 랜 드 식 요리법 
90 FERH 요리법 
91 에 스 토 니 아 식 요리법 
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일본식 요리법 


로 푸드 다이어트 


에 스 토 니 아 식 요리법 


일본식 요리법 


로 푸드 다이어트 


Aul 


샐러드 


앙 트레 


메인 디시 


디저트 


음료 


소스 및 매 리 네 이드 


베이킹 


Q0 [x |o |o |5 |w |n [iS Fe 


반제품 및 방부제 


Az UH 171a 


테이블 E: 로 봇 식 음식 준비 시 스 템 ( 하 나 의 실 시 형 태 ) 의 리스트 


01 | 하드웨어 로봇 le CEP 
비용, 무게 
02 | 하드웨어 로봇 | 할 
03 ㅣ 하드웨어 로봇 | 아마츄어 레일 
04 | 하드웨어 | ioa Hag 이오 
os | 하드웨어 | eX. | 데이터 입력 
06 | 하드웨어 E UP 편집 시스템 
07 | 하드웨어 ur 캐비넷 
08 | 하드웨어 a8 | aue 
퓨 도 
09 | 하드웨어 928 | E L8E 모 든 및 
= | 친 컴퓨터 동작 모 드 에 
10 | 하드웨어 모듈 대한 능 력 을 갖는 
보 호 / 안 전 스크린 
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SOLIPID 


on 


: E 호 «| m m 
중 기 S... E 중 m 어 중 st 중 ㅎ D Jb 중 
Uus iara] 001 에 Ul Juan UJ uu ul RUDI 흐 Le Ui 
,| PA | RUED | q| Dm KEZI Mia: aes Hups 을 | 55 HRI 
kron KM m e| kowak n 미 에 머 T RO, RrOl ss Rrop 
일 | uaa bar nie 떠 조 PTUS =| 개기 bir WoW 000 Du 4 MEE Hn 
은 | gh DVR |RD mM wz m Jo za QR NL DN à EIU EE A 
i) Warzu |VH| auek 모 | m D ARD REI RET 바리 
ㅎ | mak | 2946 uM scs "d | asc XO | A | mamma Hi PDA CUM ELS 
ww] - 찌 베 비베 ww] ww (w| am| WW ET] RIU ET] suum RIUN su 
mH) mH mH mU mH (mH mH) 호머 mH ES mH ml TH mol 
S 를 | 를 E 호 Eg 8 | 8 [8 B 8 E | 8 
F F F F F 
Uu u 비 Ul uu ju m 비 ul ul ul ul ul u 
b b 16 6 5 16 * i5 [그 16 8 16 16 16 
더 N e qt wn 
ix] ixl € in] La 
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AU Ile 
컨트롤 
16 하드웨어 파워 CPU 
모듈 
_ 컨 트 름 / 
17 하드웨어 파워 1/0 터 치 스크린 
모듈 
_ 컨 트 를 / 
18 | 하드웨어 까 워 전원 
모듈 
19 | 하드웨어 | 액세서리 | 유 텐 실 
5 음식 
20 하드웨어 액세서리 컨 테 이 너 / 카 트 리 지 
21 소프트웨어 | SÉ |o 
컴퓨터 동작 모 드 에 
키친 SEE HU 제어 
a e oj ans i-i 
하드웨어 들 | 레 글 레 이 터 / 버 튼 을 
갖는 전문 스토브 
로봇 
21 소프트웨어 모듈 oS 
22 | 소프트웨어 로봇 el 
모듈 
23 | 소프트웨어 | EZ 손 펌웨어 
aa 
24 | 소프트웨어 | $$ = 펌웨어 
- 
로 
25 | 소프트웨어 | SZ ㅣ 레일 제어 
ET 
26 | 소프트웨어 | ERA. 05 
3 캠 쳐 / 
27 | 소프트웨어 | AA, m 
캠 쳐 / 
28 | 소프트웨어 | AA ㅣ 비전 
29 | 소프트웨어 | Ay | 데이터 입력 
30 | 소프트웨어 | 혈청, | 편집 시스템 
키친 
31 | 소프트웨어 모듈 oS 
키친 
32 | 소프트웨어 | JE |y 
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AULIPId 
키친 ㅣ 컨트롤러 
33 | 소프트웨어 | AE | BET. 
34 | 소프트웨어 | JÈ | 컨트롤러, 어플라이언스 
35 | 소프트웨어 | JẸ | assu, 스토리지 
36 소프트웨어 | 28 컨트롤러, 클리닝 
36 | 소프트웨어 | JẸ | 컨트롤러, 스 팀 오븐 
키친 | assa, 키친 
36 | 소프트웨어 | JE | SER 
36 | 소프트웨어 | JẸ | 컨트롤러, 식 기 세 적기 
36 | 소프트웨어 | JẸ | 컨트롤러, 스토브 
Es 키친 컨트롤러, 통풍 
36 | 소 프 트 위어 | 킴 힐 컨트롤러, 통풍 
36 | 소프트웨어 | 리들 컨트롤러, 조명 
37 | 소프트웨어 | 김 릴 컨트롤러, 쓰레기 
37 | 소 프 트 웨어 | 킴 힐 컨트롤러, B 
키친 킨 트 롤러, 분 배 용 
37 | 소프트웨어 모듈 디바이스 
el 
37 | 소프트웨어 | HÈ azsa, 저울 
키친 킨 트 롤러, 신선도 
37 | 소프트웨어 모듈 표시기 
컨 트 롤 / 
38 | 소프트웨어 파워 0S 
모듈 
39 | 소프트웨어 | 드로 | 1/0 aaau 
모듈 
컨 트 롤 / 
40 | 소프트웨어 파워 AER” 
모듈 
" 음식 레시피 
41 기타 음식 개발 
42 | 기타 음식 | 음식 컨테이너 준비 
43 | 기타 음식 | 음식 주 문 / 배 달 
44 | 기타  | 로 지 스 틱스 | 안 전 / 조 정 
45 | 기타 | 로 지 스 틱스 | 판 매 / 배 포 
Au 17le 
46 | 기타  | 로 지 스 틱스 | 설 지 / 메 인 티 넌 스 
패 키 징 / 쉬 핑 
47 | 기타 anasa] BUS 
48 기타 로지스틱스 | 반품 관리 
49 | 기타  | 로 지 스 턱 스 | 기술적 트레이닝 
50 | IE | 로 지 스 틱 스 | 매뉴 
51 | 기타  | 로 지 스 틱 스 | 워 런 티 
52 생산 로봇 
53 | 생산 mE 
54 | de  |SH/MU 
55 | 심산 
56 | 생산 
57 | 생산 
58 | 생산 
59 | aM 
60 생산 
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JIM 


허 10-2286200 


의 정확한 양 을 가 p. 용 기 에 er 위치 (비표준 오 브 젝 트 의 임시 라 이 브 러 
지고 가기 z) 
p. 생 성 자 가 정 보 를 캡 처 하거나 입 력 한 대로 퍼 내야 
할 밥 
4 생 성 자 의 타임 라 인 에 따른 시작 시간 
5. 생 성 자 의 타임 라 인 에 따른 끝 시간 
1 생 성 자 에 의해 만들어진 초기 크 기 에 따른 조각 크 
기 
2 생 성 자 에 의해 만들어진 초기 크 기 에 따른 조각 모 
양 
3. 배 치 해야 할 xvz 위지 및 방향 
4 생 성 자 의 조기 압 력 에 따라 쌀 조 
손가락 압력 
. 생 성 자 의 타임 라 인 에 따른 시작 시간 
. 생 성 자 의 타임 라 인 에 따른 E 시간 
컨 테 이 너 에서 생 ㅣ 1 생선 필 레 가 있는 용 기 의 2 위치 
선 필레 전 체 를 가 
져 가기 러리) 모양 
3. 용 기 에서 생선 필레 (비표준 오브젝트 임시 라이브 
러 리 ) 크 기 
4. 컨 테 이 너 에 있는 생선 필 렛 의 xvz 위치 및 방형 
5. 생선 필 레 를 넣어야 할 2 위치 및 방향 
b. 생 성 자 의 타임 라 인 에 따른 시작 시간 
7. 생 성 자 의 타임 라 인 에 따른 E 시간 


임시 라이브러리) 모 


필레 (비표준 오브젝트 임시 라이브러리) 크 
에 생선 필 렛 의 2 위치 및 방향 
한조 


의 초기 요 리 에 따른 기존 필요한 조 각 의 


각 의 두 
6. 생 성 자 의 조기 요리 과 정 에서 절단 각도 

7 생 성 자 의 타임 라 인 에 따른 시작 시간 

8. 생 성 자 의 타임 라 인 에 따른 E 시간 


정 된 와사비 조 각 이 있는 용 기 의 xvz 위치 


. 와사비 조 각 의 XYZ 위치 및 방향 (비표준 오브젝트 
| 시 라이브러리). 
. 생 성 자 가 선택한 곳 및 밥 조각 모 양 에 따라 와사비 
위치 
압 력 에 따라 밥 조 각 에 와 사 비 를 가 
성 자 의 타임 라 인 에 따른 
. 생 성 자 의 타임 라 인 에 따른 


. 생선 조 각 의 xvz 위치 및 방향 

. 준비된 밥 조 각 의 × 위치 및 방향 

. 우 리 가 생선 조 각 을 넣을 위치 및 방형 
. 생 성 자 의 타임 라 인 에 따른 시작 시간 

. 생 성 자 의 타임 라 인 에 따른 E 시간 


스 시 를 손 가 락 으 ET 있는 밥 조 각 의 2 위지 및 방향 

로 놀러 내기 [2 생성자 초기 핀 치 에 따른 압력 핀치 
. 생 성 자 의 타임 라 인 에 따른 시작 시간 
8. 생 성 자 의 타임 라 인 에 따른 끝 시간 


연주 기술 1..n0] 
따라 오 른 손 으로 
키 를 성 공 적 으로 


따라 왼 손 으로 키 


를 성 공 적 으로 


을 성 공 적 으로 누 
른다 

생 성 자 의 모 션 에 
따른 몸체 이동 
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A 위 치 에서 8 위 . 속도 (시작 및 종료 시간) 
로 걸어서 음 p.xvz 초기 및 목표 위치 
직 이는 로봇 . 길 메 방 해 물 에 따라 다 리 를 올리는 높이 
4. 스테핑 기 술 의 유형 


. 속 도 (시작 및 종료 시간) 
bxvz 초기 및 목표 위치 

. 길 에 방 해 물 에 따라 다 리 를 올리는 높이 
4. 스테핑 기 술 의 유형 


1. 속도 (시작 및 종료 시간) 
20 초기 및 목표 위치 

. 길 메 방 해 물 에 따라 다 리 를 올리는 높이 
4. 스테핑 기 술 의 유형 


1. 속도 (시작 및 종료 시간) 
bxvz 초기 및 목표 위치 

. 길 에 방 해 물 에 따라 다 리 를 올리는 높이 
4. 스테핑 기 술 의 유형 


빈 


반 에서 특정 


고 양 이 를 위해 


zA 먹 이 를 


도 (관찰 기 
질 온도 (관광 가능 
Van ve 

고막 온도 (관찰 기 


더 지트 온도 ( 관 극 : 


D$. 지 료 물 질 의 전 액 을 이 용 한 위 게 적 


를 통한 직장 그루터기 Aa 
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